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(57)摘要

本发明公开一种无人高速双体艇，旨在提供

一种能在一定海况下有效兼顾快速性、耐波性和

稳定性，实现优秀的综合航海性能的无人高速双

体艇，本发明包括：艇体、电动挂桨推进器、设置

于艇体周围的防撞护舷及悬吊装置、左右对称连

接于艇体且内部中空的左、右锲型单浮体、设置

于艇体艏部的V型连接桥、设置于艇体舯部的弧

形连接桥、设置于艇体艉部的凸型连接桥、设置

于艇艉的电动挂桨推进器、固定安装于艇艉的双

层桅杆、设置于双层桅杆上的摄像监控系统、卫

星定位系统及通信导航系统，其中，三个连接桥

连接左右锲型单浮体，左、右锲型单浮体内自艇

艏至艇艉间隔设置有浮力舱、控制舱、电池舱，本

发明应用于船舶设计及生产制造的技术领域。
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1.一种无人高速双体艇，包括艇体、单浮体、双层桅杆（6）、电动挂桨推进器（7）、防撞护

舷、悬吊装置，所述电动挂桨推进器（7）固定于艇艉，所述防撞护舷及悬吊装置固定安装在

所述艇体周围，其特征在于，所述单浮体包括左右对称连接于所述艇体且内部中空的左锲

型单浮体（1）和右锲型单浮体（2），所述单浮体内自艇艏至艇艉间隔设置有浮力舱、控制舱、

电池舱；所述艇体由艇艏V型连接桥（3）、艇舯弧形连接桥（4）、艇艉凸型连接桥（5）分别连接

于所述左锲型单浮体（1）和所述右锲型单浮体（2）而成；所述艇艉凸型连接桥（5）上固定安

装有所述双层桅杆（6），所述双层桅杆（6）上设有摄像监控系统、卫星定位系统及通信导航

系统；

所述左锲型单浮体（1）和右锲型单浮体（2）整体呈锲形流线状，底部皆为V型线状，头部

由锲形逐渐向后过渡为圆弧流线状，中部为圆弧形，尾部为柱形；

所述艇艏V型连接桥（3）、艇艉凸型连接桥（5）与呈V型线状的所述左锲型单浮体（1）和

所述右锲型单浮体（2）一体成型连接，且所述艇艉凸型连接桥（5）内部中空，可用于所述左

锲型单浮体（1）与右锲型单浮体（2）内的所述浮力舱、控制舱、电池舱各舱内的导线连接；所

述艇舯弧形连接桥（4）分别与所述左锲型单浮体（1）和所述右锲型单浮体（2）可分离，通过

防水胶及螺钉固定连接。

2.根据权利要求1所述的无人高速双体艇，其特征在于，所述双层桅杆（6）包括上、下两

层，呈梯形排布，上窄下宽，所述上层比所述下层位置靠后；所述卫星定位系统和通信导航

系统布置于所述上层，所述摄像监控系统布置于所述下层。

3.根据权利要求2所述的无人高速双体艇，其特征在于，所述通信导航系统包括天线

（10）、罗经（8）、通信基站（18），所述天线（10）包括遥控天线和通信天线，所述遥控天线和所

述罗经（8）固定安装在所述双层桅杆（6）的上层，所述通信天线固定安装在所述左锲型单浮

体（1）和右锲型单浮体（2）尾部，所述通信基站（18）位于所述控制舱内，所述控制舱内还设

有控制器（19）和交换机（20）。

4.根据权利要求3所述的无人高速双体艇，其特征在于，所述卫星定位系统包括北斗卫

星定位仪（9），其固定安装在所述双层桅杆（6）上层的所述罗经（8）的前面。

5.根据权利要求3所述的无人高速双体艇，其特征在于，所述摄像监控系统包括摄像头

（11）、激光雷达（12），所述摄像头（11）和所述激光雷达（12）都固定安装在所述双层桅杆（6）

的下层。

6.根据权利要求1所述的无人高速双体艇，其特征在于，所述电动挂桨推进器（7）为两

个，分别固定在所述左锲型单浮体（1）和所述右锲型单浮体（2）尾部，供电为蓄电池（17），所

述蓄电池（17）固定安装在所述电池舱内。

7.根据权利要求1所述的无人高速双体艇，其特征在于，所述防撞护舷包括靠球（13）和

弹性橡胶（14），所述靠球（13）固定安装在所述单浮体的外围1/3处和2/3处，所述弹性橡胶

（14）固定安装于所述单浮体头部。

8.根据权利要求1所述的无人高速双体艇，其特征在于，所述左锲型单浮体（1）和所述

右锲型单浮体（2）上固定有鹅颈管（15）和羊角吊（16），所述鹅颈管（15）用于所述浮力舱、控

制舱、电池舱内外各设备导线的连接，所述羊角吊（16）还对称固定于艇艉凸型连接桥（5）。
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一种无人高速双体艇

技术领域

[0001] 本发明涉及船舶设计及生产制造的技术领域，特别是涉及一种高速无人艇。

背景技术

[0002] 现有无人高速双体艇一般为单体滑行艇，在单体滑行艇航行过程中，主要存在以

下不足：

[0003] (1)艇在较高的滑行速度，或甚至是某一较低的滑行速度上都有可能出现纵向运

动不稳定的现象，即艇在纵向产生周期性激烈的摇荡运动，同时伴随有周期性的垂荡发生，

通常把艇的这种纵向不稳定的运动称为“海豚”运动。滑行艇出现“海豚”运动则丧失了纵向

稳定性。

[0004] (2)单体艇高速滑行过程中，更容易受到波浪的抨击，尤其在高海况的情况下，船

体高速运动时的纵摇以及垂荡效应会愈发严重，加大整个艇体的横摇角，使艇体出现侧翻

的趋势。

[0005] 为减小波浪对艇的干扰力、提高高速无人艇发生“海豚”运动的速度上限，提高无

人艇在航行过程中的稳定性、耐波性以及适应高海况的能力，把高速无人艇设计为双体艇

是一种较好的措施。

发明内容

[0006] 为解决现有技术存在的上述问题，本发明提出一种无人高速双体艇。

[0007] 本发明的可通过以下技术方案予以实现：

[0008] 一种无人高速双体艇，包括艇体、单浮体、双层桅杆、电动挂桨推进器、防撞护舷、

悬吊装置，所述电动挂桨推进器固定于艇艉，所述防撞护舷及悬吊装置固定安装在所述艇

体周围，所述单浮体包括左右对称连接于所述艇体且内部中空的左锲型单浮体和右锲型单

浮体，所述单浮体内自艇艏至艇艉间隔设置有浮力舱、控制舱、电池舱；所述艇体由艇艏V型

连接桥、艇舯弧形连接桥、艇艉凸型连接桥分别连接于所述左锲型单浮体和所述右锲型单

浮体而成；所述艇艉凸型连接桥上固定安装有所述双层桅杆，所述双层桅杆上设有摄像监

控系统、卫星定位系统及通信导航系统。

[0009] 优选地，所述左锲型单浮体和右锲型单浮体整体呈锲形流线状，底部皆为V型线

状，头部由锲形逐渐向后过渡为圆弧流线状，中部为圆弧形，尾部为柱形。

[0010] 优选地，所述艇艏V型连接桥、艇艉凸型连接桥与呈V型线状的所述左锲型单浮体

和所述右锲型单浮体一体成型连接，且所述艇艉凸型连接桥内部中空，可用于所述左锲型

单浮体与右锲型单浮体内的所述浮力舱、控制舱、电池舱各舱内的导线连接；所述艇舯弧形

连接桥分别与所述左锲型单浮体和所述右锲型单浮体可分离，通过防水胶及螺钉固定连

接。

[0011] 优选地，所述双层桅杆包括上、下两层，呈梯形排布，上窄下宽，所述上层比所述下

层位置靠后；所述卫星定位系统和通信导航系统布置于所述上层，所述摄像监控系统布置
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于所述下层。

[0012] 优选地，所述通信导航系统包括天线、罗经、通信基站，所述天线包括遥控天线和

通信天线，所述遥控天线和所述罗经固定安装在所述双层桅杆的上层，所述通信天线固定

安装在所述左锲型单浮体和右锲型单浮体尾部，所述通信基站位于所述控制舱内，所述控

制舱内还设有控制器和交换机。

[0013] 优选地，所述卫星定位系统包括北斗卫星定位仪，其固定安装在所述双层桅杆上

层的所述罗经的前面。

[0014] 优选地，所述摄像监控系统包括摄像头、激光雷达，所述摄像头和所述激光雷达都

固定安装在所述双层桅杆的下层。

[0015] 优选地，所述电动挂桨推进器为两个，各固定在所述左锲型单浮体和所述右锲型

单浮体尾部，供电为蓄电池，所述蓄电池固定安装在所述电池舱内。

[0016] 优选地，所述防撞护舷包括靠球和弹性橡胶，所述靠球固定安装在所述单浮体的

外围1/3处和2/3处，所述弹性橡胶固定安装于所述单浮体头部。

[0017] 优选地，所述左锲型单浮体和所述右锲型单浮体上固定有鹅颈管和羊角吊，所述

鹅颈管用于所述浮力舱、控制舱、电池舱内外各设备导线的连接，所述羊角吊还对称固定于

艇艉凸型连接桥。

[0018] 有益效果

[0019] (1)本发明提供的无人高速双体艇为双体结构，通过三个连接桥形成槽道。通过槽

道设计，在无人艇高速航行时，由槽道内的水动升力和气动升力，共同保持船体横向动稳

性；通道内气层的缓冲以及侧体入水部分所提供附加的横摇阻尼，使得在艇体横剖面上，浮

心的移动较小，如果横摇超过一定值，整个气体槽道将起作用自动对艇进行扶正，由此可得

该艇相比于单体高速艇具有很好的稳定性。

[0020] (2)本发明提供的无人高速双体艇采用双体船型使其具有相对较大的水线面面

积，在静止状态下，排水体积向两舷分布，在倾斜时可以提供较大的回复力矩；高速航行时，

由于其特殊艇型结构及槽道内流体动力效应，横向动稳性由水动升力和气动升力共同作

用，该艇在较高速度下仍能保持稳定性，相较于普通单体滑行艇能在提高发生海豚运动的

速度上限。

[0021] (3)本发明提供的无人高速双体艇在高速滑行时，片体底部与水面接触，产生的兴

波与喷溅都被吸入通道中，通道自上而下形成空气层(或气膜)、气水混合物层及喷溅水流

层。空气层和气水混合物能够有效的降低多体滑行艇高速滑行时的阻力，还具有缓冲、减震

和减小拍击的作用，因此相对于常规滑行艇较大幅度地拓宽了航行区域。这意味着在相同

风浪的情况下，纵、横向波浪对多体滑行艇艇体的冲击力小，且横摇角较小，可提供比相同

排水量单、双体艇更为舒适的航行性能，增强了其适应更高海况环境的能力。

附图说明

[0022] 图1为本发明无人高速双体艇的俯视图；

[0023] 图2为本发明无人高速双体艇的左视图；

[0024] 图3为本发明无人高速双体艇的后视图；

[0025] 图4为本发明无人高速双体艇的艇内结构示意图。
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[0026] 图中：1、左锲型单浮体；2、右锲型单浮体；3、艇艏V型连接桥；4、艇舯弧形连接桥；

5、艇艉凸型连接桥；6、双层桅杆；7、电动挂桨推进器；8、罗经；9、北斗卫星定位仪；10、天线；

11、摄像头；12、激光雷达；13、靠球；14、弹性橡胶；15、鹅颈管；16、羊角吊；17、蓄电池；18、通

信基站；19、控制器；20、交换机。

具体实施方式

[0027] 下面结合附图对本发明做进一步的详细说明，以令本领域技术人员参照说明书文

字能够据以实施。

[0028] 应当理解，本文所使用的诸如“具有”、“包含”以及“包括”术语并不配出一个或多

个其它元件或其组合的存在或添加。

[0029] 本发明的目的是提供一种无人高速双体艇，以解决现有技术存在的问题。

[0030] 请参阅图1～3，本发明实施例中，一种无人高速双体艇，包括艇体、单浮体、双层桅

杆6、电动挂桨推进器7、防撞护舷、悬吊装置；单浮体包括内部中空的左锲型单浮体1和右锲

型单浮体2，其尾部各挂载一电动挂桨推进器7，左锲型单浮体1和右锲型单浮体2底部皆为V

型线状，可减少艇在水下的阻力，头部由锲形逐渐向后过渡到圆弧流线形，中部为圆弧形，

尾部为柱形，单浮体整体呈锲形流线状，该形体设计可有效提高艇的航行速度，且呈流线型

的双体艇可以有效降低风阻，增加双体艇的续航能力，可有效节约双体艇的使用燃料；双层

桅杆6为梯形排布，上窄下宽，上层比下层位置靠后，上层布置卫星定位系统和通信导航系

统，下层布置摄像监控系统，两层平板的位置布局有利于各系统协调工作，避免信号的遮蔽

和干扰；电动挂桨推进器7固定于艇艉；艇体周围设置防撞护舷及悬吊装置。

[0031] 由艇体的首部往尾部看，左锲型单浮体1和右锲型单浮体2通过艇艏V型连接桥3、

艇舯弧形连接桥4、艇艉凸型连接桥5联接组成艇体，三个连接桥与左锲型单浮体1和右锲型

单浮体2的连接方式使艇体形成一个椭圆形槽道，椭圆形槽道对于船体高速航行时的稳定

性有很大帮助，槽道中的水流，在尾部以喷柱形式射出，有利于减小艇的升沉和纵摇，而且

由于多体滑行艇槽道的存在和所形成的气流层，大大减少了艇在波浪中的砰击，减小了船

体高速运动时的纵摇以及垂荡效应；双层桅杆6安装在艇艉凸型连接桥5上，双层桅杆6上设

有摄像监控系统、卫星定位系统及通信导航系统；通信导航系统由罗经8、天线10、通信基站

18组成，罗经8和天线10安装在双层桅杆6的上层，通信导航系统利用罗经8确定艇的前进方

向，岸基站利用无线通信发送航行指令，同时摄像监控系统和卫星定位系统收集到的信息

能通过该系统回传到岸基站提供实时信息；卫星定位系统由北斗卫星定位仪9组成，安装在

双层桅杆6上层，卫星定位系统主要用于提供无人艇在大海中的实时位置；摄像监控系统由

摄像头11、激光雷达12组成，安装在双层桅杆6下层，摄像头11提供艇体周围实时图像，激光

雷达12能精确测量艇体周围目标位置(距离和角度)、运动状态(速度、振动和姿态)和形状，

探测、识别、分辨和跟踪目标。

[0032] 在本发明提供的所述的无人高速双体艇的一个实施例中，

[0033] 艇舯弧形连接桥4与左锲型单浮体1和右锲型单浮体2可分离，两者可通过防水胶

及螺钉固定连接，可分离的设计便于布置浮体内各舱的设备，同时也方便设备的故障检修。

[0034] 在本发明提供的所述的无人高速双体艇的一个实施例中，

[0035] 防撞护舷包括靠球13和弹性橡胶14，靠球13共有4个，分别安装在艇体周围1/3处
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和2/3处，弹性橡胶14固定在左锲型单浮体1和右锲型单浮体2的头部，使用靠球13和弹性橡

胶14既有效保护艇体，又可为整体减少重量。

[0036] 在本发明提供的所述的无人高速双体艇的一个实施例中，

[0037] 羊角吊16共有4个，分两组，一组安装在左锲型单浮体1和右锲型单浮体2上，一组

安装在艇艉凸型连接桥5上；鹅颈管15安装在左锲型单浮体1和右锲型单浮体2的尾部。

[0038] 请参阅图4，内部中空的单浮体内自艇艏至艇艉将双体艇间隔划分为浮力舱、控制

舱、电池舱，艇艉凸型连接桥5贯通，方便控制舱各设备的导线连接；电池舱置放蓄电池17，

供电给电动挂桨推进器7和控制舱的各设备；控制舱放置控制器20、通信基站18、交换机21

等设备。

[0039] 在本发明提供的所述的无人高速双体艇的一个实施例中，

[0040] 电动挂桨推进器7为两个，各固定在左锲型单浮体1和右锲型单浮体2尾部，供电为

蓄电池17，蓄电池17固定安装在电池舱内，双推进器的设计可大幅提高艇的航行速度，同时

便于艇的转向控制，可实现快速转向。

[0041] 以上所述仅为本发明的较佳实施例而已，并不用以限制本发明，凡在本发明的精

神和原则之内所作的任何修改、等同替换和改进等，均应包含在本发明的保护范围之内。
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图1

图2
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图3

图4
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