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一种具有补偿登靠功能的风电运维船

(57)摘要

本实用新型涉及一种具有补偿登靠功能的

风电运维船，属于船舶与海洋工程设备技术领

域，包括主船体、步桥以及运动补偿平台，所述主

船体上设有动力装置、控制装置、驾驶室和两套

光纤航姿仪，控制装置内设有控制系统、监测和

警报系统、船舶动力定位系统，通过船舶动力定

位系统在海平面上固定运维船后，运动补偿平台

提供持续的相对于海平面的六自由度补偿运动，

步桥通过回转、伸缩、俯仰进行三自由度的补偿

运动，能够提供一个舒适、平稳、安全的救助平

台，实现人员和物资的快速、安全、高效的转移，

双体船稳定性更高，设备耐久性更强，有效降低

了运维船自身的维修、维护成本。
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1.一种具有补偿登靠功能的风电运维船，包括有主船体与可回转、俯仰和伸缩的步桥，

所述主船体上设有动力装置、控制装置、驾驶室、至少两套光纤航姿仪，所述控制装置内还

设有控制系统、监测和报警系统以及船舶动力定位系统，其特征在于：

所述主船体为直立型艏双体船、纵骨架式船体结构；

所述主船体的船艏两侧各对应设有一艏侧推进器，所述主船体的船艉两侧各对应设有

一全回转推进器，所述艏侧推进器与所述全回转推进器均与所述控制装置电连接；

所述主船体的船艉上设有一底座，所述底座的顶端连接有运动补偿平台，所述运动补

偿平台的顶端连接所述步桥。

2.如权利要求1所述的具有补偿登靠功能的风电运维船，其特征在于：

所述底座为经过有限元设计校核的铸造件，所述底座焊接于所述主船体上，所述主船

体上连接所述底座的甲板为经过有限元分析的甲板。

3.如权利要求1所述的具有补偿登靠功能的风电运维船，其特征在于：

所述运动补偿平台为六自由度摇摆台，包括上平台和下平台。

4.如权利要求3所述的具有补偿登靠功能的风电运维船，其特征在于：

所述上平台与所述下平台之间设有六个伺服油缸，所述六个伺服油缸的上下两端均通

过胡克铰链分别与所述上平台和下平台铰接。

5.如权利要求3所述的具有补偿登靠功能的风电运维船，其特征在于：

所述六自由度摇摆台中的六自由度为横摇、横荡、纵摇、纵荡、升沉和艏摇，所述运动补

偿平台的补偿精度为分米级。

6.如权利要求1所述的具有补偿登靠功能的风电运维船，其特征在于：

所述步桥通过一法兰盘与所述运动补偿平台螺栓连接。
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一种具有补偿登靠功能的风电运维船

技术领域

[0001] 本实用新型属于船舶与海洋工程设备技术领域，特别涉及一种具有补偿登靠功能

的风电运维船。

背景技术

[0002] 随着我国海洋平台和海上风电的发展，与沿海和深海平台运维的相关问题也受到

了大家的广泛关注。海上环境相较陆地环境更为复杂多变，海上平台的设备发生损坏的可

能性更大，但是检测与维修的工作一直以来都比较困难，所以提升其运行维护水平是降低

海洋平台的风险及成本的有效途径。对海洋平台进行维护，不仅仅需要人员登陆，也需要相

应货物的输送，而复杂的海洋环境带来的船舶的无规律摇动，必然导致人员或货物传递的

安全性问题，所以解决海洋平台运维船上的人员和货物的安全登陆是刻不容缓的重要问

题。

[0003] 国内现有的为平台提供运维服务的船舶多为渔船、拖船、趸船等非专业性船舶。其

他的登靠形式还有直升机、摆绳、吊篮等手段。小型船舶虽然机动性较好，但对风浪的适应

性、舒适性和安全性则较差，维护人员可登靠平台十分有限，且可服务时间也相对偏少，其

他登靠形式的适用范围也有限。因此，需要新型的较大吨位的海洋平台运维船舶，来解决现

有技术存在的问题，充分结合船舶动力定位系统，配以多级多自由度补偿的更加可靠的人

货登靠系统，并兼顾水下设备监测技术的高性能运维船，从而实现更广泛的海上服务范围。

实用新型内容

[0004] 为了克服现有技术的缺陷，本实用新型提供一种具有补偿功能的风电运维船，通

过设置双体船以及运动补偿平台和步桥，双体船通过船舶动力定位系统，依靠运动补偿平

台和步桥的补偿运动能够提供一个非常平稳的转运人员和物资的环境，大大的提高了工作

效率。

[0005] 实现上述目的的技术方案是：

[0006] 本实用新型提供一种具有补偿登靠功能的风电运维船，包括有主船体与可回转、

俯仰和伸缩的步桥，所述主船体上设有动力装置、控制装置、驾驶室、至少两套光纤航姿仪，

所述控制装置内还设有控制系统、监测和报警系统以及船舶动力定位系统，所述主船体为

直立型艏双体船、纵骨架式船体结构；

[0007] 所述主船体的船艏两侧各对应设有一艏侧推进器，所述主船体的船艉两侧各对应

设有一全回转推进器，所述艏侧推进器与所述全回转推进器均与所述控制装置电连接；

[0008] 所述主船体的船艉上设有一底座，所述底座的顶端连接有运动补偿平台，所述运

动补偿平台的顶端连接所述步桥。

[0009] 本实用新型的进一步设置为，所述底座为经过有限元设计校核的铸造件，所述底

座焊接于所述主船体上，所述主船体上连接所述底座的甲板为经过有限元分析的甲板。

[0010] 本实用新型的进一步设置为，所述运动补偿平台为六自由度摇摆台，包括上平台
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和下平台。

[0011] 本实用新型的进一步设置为，所述上平台与所述下平台之间设有六个伺服油缸，

所述六个伺服油缸的上下两端通过胡克铰链分别与所述上平台和下平台铰接。

[0012] 本实用新型的进一步设置为，所述六自由度摇摆台中的六自由度为横摇、横荡、纵

摇、纵荡、升沉和艏摇，所述运动补偿平台的补偿精度为分米级。

[0013] 本实用新型的进一步设置为，所述步桥通过一法兰盘与所述运动补偿平台螺栓连

接。

[0014] 有益效果：同现有技术相比，本实用新型的不同之处在于，本实用新型提供一种具

有补偿功能的风电运维船及其登靠方法，通过设置带有船舶动力定位系统的双体船，所述

双体船上安装有运动补偿平台和可回转、俯仰、伸缩的步桥，在定位运维船舶后，依靠运动

补偿平台和步桥的持续补偿运动，可以保证步桥和海上构筑物平台的长时间的平稳接触，

实现人员和物资的安全转移，同时也给转移过程提供了足够长的时间，更加快捷、安全、高

效，也能实现对人员和物资最大化的抢救，该运维船体型庞大，稳定性高，设备耐久性强，也

能够节约运维船的维修和维护成本。

附图说明

[0015] 图1为一较佳实施例的具有补偿登靠功能的风电运维船主视图。

[0016] 图2为一较佳实施例的具有补偿登靠功能的风电运维船俯视图。

[0017] 图3为图1中A部分的局部放大示意图。

[0018] 其中，1-主船体，11-驾驶室，12-艏侧推进器，13-全回转推进器，14-底座，2-步桥，

21-法兰盘，3-运动补偿平台，31-上平台，32-下平台，4-胡克铰链。

具体实施方式

[0019] 下面结合附图和具体实施例对本实用新型作进一步说明。

[0020] 参阅图1至图3所示，本实用新型提供一种具有补偿登靠功能的风电运维船，包括

有主船体1与可回转、俯仰和伸缩的步桥2(参见已进入公开实审阶段的专利：《可回转、俯仰

和伸缩的步桥》，专利申请号：201810225397.2)，所述主船体1上设有动力装置、控制装置、

驾驶室11、两套光纤航姿仪，所述控制装置内还设有控制系统、监测和报警系统以及船舶动

力定位系统，所述主船体1为直立型艏双体船、纵骨架式船体结构，具有较大的甲板面积，增

加船舶的安全性和舒适性；

[0021] 所述主船体1的船艏两侧各对应设有一艏侧推进器12，所述主船体1的船艉两侧各

对应设有一全回转推进器13，所述艏侧推进器12与所述全回转推进器13均与所述控制装置

电连接；

[0022] 所述主船体1的船艉上设有一底座14，所述底座14的顶端连接有运动补偿平台3，

所述运动补偿平台3的顶端连接所述步桥2。

[0023] 作为优选而非限定，所述底座14为经过有限元设计校核的铸造件，所述底座14焊

接于所述主船体1上，所述主船体1上连接所述底座14的甲板为经过有限元分析的甲板以提

高其工作强度。

[0024] 作为优选而非限定，所述运动补偿平台3为六自由度摇摆台，包括上平台31和下平
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台32，其六自由度分别为横摇、横荡、纵摇、纵荡、升沉和艏摇，所述运动补偿平台3的补偿精

度为分米级。

[0025] 作为优选而非限定，所述上平台31与所述下平台32之间设有六个伺服油缸33(图

中显示了三个)，所述六个伺服油缸33的上下两端均通过胡克铰链4分别与所述上平台31和

下平台32铰接。

[0026] 作为优选而非限定，所述步桥2通过一法兰盘21与所述运动补偿平台3螺栓连接。

[0027] 具体来说，在使用过程中一般遵照以下步骤：

[0028] S1，通过船舶动力定位系统实现海平面内的二维定位运动，将船舶定位在距离目

的地直径为3m的范围内，定位精度为米级；

[0029] S2，启动运动补偿平台，通过其中一套光纤航姿仪时刻测量运动补偿平台的运动

姿态，借助控制装置的作用，完成运动补偿平台3在三维空间六个自由度的运动，从而对波

浪作用于船舶所产生的运动提供主动补偿，另一套光纤航姿仪时刻矫正运动补偿平台3的

补偿运动，以使运动补偿平台3的上平台31时刻保持水平与原始位置，从而为运动补偿平台

3上端的步桥2提供作业基础；

[0030] S3，启动步桥2，步桥2前端的桥梯设有传感器，依靠步桥2自身的可回转、俯仰和伸

缩的特征，通过监测以及控制系统，实现有效的补偿运动，将步桥2的前端点搭接于海上构

筑物平台上，补偿精度为厘米级，使得步桥2相对于大地坐标运动较为平稳；

[0031] S4，输运转移人员与物资；

[0032] 至此，该风电运维船通过船舶动力定位系统、运动补偿平台以及可回转、俯仰、伸

缩的步桥，完成了运维船的靠近以及搭接的功能，经过运动补偿平台的补偿，还剩余一部分

残余运动由步桥进行补偿，提供了一个非常稳定的作业环境，具备蒲氏8级风下航行，蒲氏4

级风下可以进行登乘作业的能力，可以保证步桥和海上构筑物平台的长时间的平稳接触，

实现人员和物资的安全转移，同时也给转移过程提供了足够长的时间，更加快捷、安全、高

效，也能实现对人员和物资最大化的抢救，节约成本。

[0033] 以上的具体实施方式仅为本创作的较佳实施例，并不用以限制本创作，凡在本创

作的精神及原则之内所做的任何修改、等同替换、改进等，均应包含在本创作的保护范围之

内。
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图3
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