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(57)摘要

本发明涉及一种海洋垂直剖面测量装置及

其工作方法，包括载人移动式的水下平台，水下

平台的作业舱内固定安装绞车，绞车通过系留缆

连接主浮体，并带动主浮体沿垂直方向往复运

动，作业舱上方设有供主浮体和系留缆通过的启

闭机构，主浮体上搭载有探测设备；水下平台内

安装信息系统、电力系统和液压系统，信息系统、

电力系统和液压系统分别通过信息网络、电力网

络和液压网络与绞车相连，水下平台上还搭载有

大量程ADCP。本发明支持较大耗电量或较多数量

的探测设备，相较于传统独立系留潜标持久性大

大提升；主浮体搭载的高精度探测设备与水下平

台搭载的大量程探测设备协同作业，获得兼具广

度和精度的海洋垂直剖面测量数据。
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1.一种海洋垂直剖面测量装置，其特征在于：包括载人移动式的水下平台(4)，所述水

下平台(4)中设有作业舱(401)，作业舱(401)内固定安装绞车(3)，绞车(3)通过系留缆(2)

与主浮体(1)连接，并带动主浮体(1)沿垂直方向往复运动，作业舱(401)顶部设有供主浮体

(1)和系留缆(2)通过的启闭机构，主浮体(1)上搭载有探测设备；水下平台(4)内安装信息

系统(402)、电力系统(404)和液压系统(406)，所述信息系统(402)、电力系统(404)和液压

系统(406)分别通过信息网络(403)、电力网络(405)和液压网络(407)与绞车(3)相连，水下

平台(4)上还搭载有大量程ADCP(408)；

所述主浮体(1)的安装结构为：包括两个半球状浮力球体(101)，两个浮力球体(101)由

抱箍(102)固定成球体结构，抱箍(102)一侧设有预留接口(103)，另一侧设有多参数水质仪

防撞框架(109)，多参数水质仪防撞框架(109)内安装所述探测设备，探测设备包括多参数

水质仪传感器组(107)和多参数水质仪电子舱(108)，以及位于主浮体(1)顶部的高精度

ADCP(104)，高精度ADCP(104)底部设有电子舱，电子舱内安装姿态传感器(105)，高精度

ADCP(104)外部设有高精度ADCP防撞框架(106)；主浮体(1)底部设有主浮体接口(110)，主

浮体(1)内部安装有主浮体电子舱(111)，主浮体电子舱(111)通过主浮体接口(110)与系留

缆(2)的上端连接；

系留缆(2)的结构为：采用光电复合缆(201)，光电复合缆(201)外层采用Kevlar缆或包

塑钢缆，光电复合缆(201)内层为高压供电缆和信号缆构成的复合线缆；光电复合缆(201)

上间隔安装有多个盐度传感器、应力传感器、光纤水听器或温深传感器(202)；

主浮体(1)中安装有相互垂直的第一姿态调节机构和第二姿态调节机构，第一姿态调

节机构和第二姿态调节机构在空间位置互相垂直，且第一姿态调节机构位于第二姿态调节

机构的下侧，第一姿态调节机构包括第一电机(112)，第一电机(112)输出端连接有第一螺

杆(113)，第一螺杆(113)上套有沿其运动的第一滑块(114)，第二姿态调节机构包括第二电

机(115)，第二电机(115)输出端连接有第二螺杆(116)，第二螺杆(116)上套有沿其运动的

第二滑块(117)；

第一姿态调节机构和第二姿态调节机构通过主浮体电子舱(111)发出控制指令，控制

高精度ADCP(104)的朝向垂直向上；

多参数水质仪传感器组(107)包括温度传感器、电导率传感器、压力传感器、叶绿素传

感器、浊度传感器、pH传感器、溶解氧传感器、PAR传感器、荧光素传感器、溢油传感器、硝酸

盐传感器和高度计，多参数水质仪电子舱(108)提供13路信号采集通道。

2.如权利要求1所述的一种海洋垂直剖面测量装置，其特征在于：绞车(3)的结构为：包

括绞车框架(301)，绞车框架(301)固定在水下平台(4)的作业舱(401)内，绞车框架(301)内

下部通过绞车电机(303)安装有移动卷筒(302)，移动卷筒(302)上卷绕系留缆(2)，移动卷

筒(302)由绞车电机(303)驱动正转放缆或反转收缆，绞车框架(301)内底部设有驱动杆

(304)，移动卷筒(302)下方的法兰盘穿过驱动杆(304)，并带动整个移动卷筒(302)沿驱动

杆(304)轴向滑移；绞车框架(301)顶面外部安装锁止机构(308)，锁止机构(308)上部安装

托住主浮体(1)的主浮体托架(307)，系留缆(2)头部通过输送机构(306)连接至锁止机构

(308)中，绞车框架(301)顶面内部安装控制输送机构(306)的液压阀箱(305)。

3.如权利要求1所述的一种海洋垂直剖面测量装置，其特征在于：所述信息网络(403)

为由信号线缆组成的网络，所述液压网络(407)为由液压管路组成的网络。
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4.利用权利要求1所述的一种海洋垂直剖面测量装置的工作方法，其特征在于：其具体

工作流程如下：

第一步：水下平台(4)进入目标海域，水下平台(4)通过上的探测设备进行扫海式走航

测量，在测量过程中通过实时监控测量数据，发现高价值测量点位后，水下平台(4)动力悬

停或者坐底观测；

第二步：打开作业舱(401)的启闭机构，设定主浮体(1)的升降次数和升降高度，并启动

主浮体(1)上的探测设备，即多参数水质仪传感器组(107)、高精度ADCP(104)和姿态传感器

(105)；

第三步：绞车电机(303)控制绞车(3)内的移动卷筒(302)正转，对系留缆(2)进行放缆，

并通过输送机构(306)将连接在系留缆(2)上端的主浮体(1)向作业舱(401)外送出，主浮体

(1)上升同时安装在其上的探测设备和系留缆(2)上的传感设备进行探测和数据传输，当主

浮体(1)达到预定高度，移动卷筒(302)制动，锁止机构(308)锁止系留缆(2)，记录探测设备

数据，锁止机构(308)松开系留缆(2)，移动卷筒(302)反转收揽，主浮体(1)下降，采集探测

设备数据，直至下降到预定高度，并记录探测设备数据；

第四步：重复第三步中的步骤，记录每次的探测设备数据，主浮体(1)达到所设定的升

降次数后，由主浮体(1)及系留缆(2)构成的系留潜标完成测量任务，主浮体(1)收回至作业

舱(401)，启闭机构关闭，水下平台(4)重新回到走航测量模式；

第五步：第四步中，主浮体(1)达到所设定的升降次数后，由主浮体(1)及系留缆(2)构

成的系留潜标仍未完成预定的测量任务，则重复第三步和第四步，直至本航次测量任务完

成。
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一种海洋垂直剖面测量装置及其工作方法

技术领域

[0001] 本发明涉及海洋垂直剖面测量技术领域，尤其是一种海洋垂直剖面测量装置及其

工作方法。

背景技术

[0002] 海洋环境探测和资源调查中，经常需要对海洋动力环境进行定点、实时、立体监

测，即进行海洋水体中不同垂直剖面参数(如温度、盐度、流速和光学特性量)的测量。海洋

环境垂直剖面测量的常用模式有：海洋调查船、水下运载和系留观测。

[0003] 海洋调查船的综合研究能力强、机动性好、运载量大、航程远、观测项目多，既可以

走航测量，也可以定点观测，可以根据调查要求变换航行速度，还可以根据需要开到任何海

区作业。但是海洋调查船船时费、人员费昂贵，只能在水面上进行测量，无法伸入海中考察，

更不能从事海底直接作业，调查船的航次还存在用人多，资料处理工作量大等问题。

[0004] 水下运载主要是水下滑翔剖面观测、AUV观测等。其优点在于布放水深范围较大，

搭载传感器较多，可实现全水深剖面测量。而缺点是电量有限；数据实时性较差，布放后观

测数据自容式存储，需等到观测结束回收时才可读取数据。

[0005] 系留观测具有长时间连续观测的优势。其中经目前深海系留观测系统，多为固定

锚系爬升式(美国MMP系统)和固定潜标系统(ADCP+CTD链)，而现有技术中的系留观测设备

均锚泊海底，只能进行单点测量，机动性不够。一般布放之后系统基本处于托管的不确定状

态，通常采用自溶式，数据实时性差；或者采用通信浮标传输数据，不适于深海观测环境。

发明内容

[0006] 本申请人针对上述现有生产技术中的缺点，提供一种基于新型深海水下平台的海

洋环境垂直剖面测量装置及其工作方法，具有操作方便、能够直接从事海底作业、实时性

强、机动性高、环境适应性强的优点。

[0007] 本发明所采用的技术方案如下：

[0008] 一种海洋垂直剖面测量装置，包括载人移动式的水下平台，所述水下平台中设有

作业舱，作业舱内固定安装绞车，绞车通过系留缆与主浮体连接，并带动主浮体沿垂直方向

往复运动，作业舱顶部设有供主浮体和系留缆通过的启闭机构，主浮体上搭载有探测设备；

水下平台内安装信息系统、电力系统和液压系统，所述信息系统、电力系统和液压系统分别

通过信息网络、电力网络和液压网络与绞车相连，水下平台上还搭载有大量程ADCP。

[0009] 所述主浮体的安装结构为：包括两个半球状浮力球体，两个浮力球体由抱箍固定

成球体结构，抱箍一侧设有预留接口，另一侧设有多参数水质仪防撞框架，多参数水质仪防

撞框架内安装所述探测设备，探测设备包括多参数水质仪传感器组和多参数水质仪电子

舱，以及位于主浮体顶部的高精度ADCP，高精度ADCP底部设有电子舱，电子舱内安装姿态传

感器，高精度ADCP外部设有高精度ADCP防撞框架；主浮体底部设有主浮体接口，主浮体内部

安装有主浮体电子舱，主浮体电子舱通过主浮体接口与系留缆的上端连接。
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[0010] 系留缆的结构为：采用光电复合缆，光电复合缆外层采用Kevlar缆或包塑钢缆，光

电复合缆内层为高压供电缆和信号缆构成的复合线缆；光电复合缆上间隔安装有多个盐度

传感器、应力传感器、光纤水听器或温深传感器。

[0011] 主浮体中安装有相互垂直的第一姿态调节机构和第二姿态调节机构，第一姿态调

节机构和第二姿态调节机构在空间位置互相垂直，且第一姿态调节机构位于第二姿态调节

机构的下侧，第一姿态调节机构包括第一电机，第一电机输出端连接有第一螺杆，第一螺杆

上套有沿其运动的第一滑块，第二姿态调节机构包括第二电机，第二电机输出端连接有第

二螺杆，第二螺杆上套有沿其运动的第二滑块。

[0012] 第一姿态调节机构和第二姿态调节机构通过主浮体电子舱发出控制指令，控制高

精度ADCP的朝向垂直向上。

[0013] 多参数水质仪传感器组包括温度传感器、电导率传感器、压力传感器、叶绿素传感

器、浊度传感器、pH传感器、溶解氧传感器、PAR传感器、荧光素传感器、溢油传感器、硝酸盐

传感器和高度计，多参数水质仪电子舱提供13路信号采集通道。

[0014] 绞车的结构为：包括绞车框架，绞车框架固定在水下平台的作业舱内，绞车框架内

下部通过绞车电机安装有移动卷筒，移动卷筒上卷绕系留缆，移动卷筒由绞车电机驱动正

转放缆或反转收缆，绞车框架内底部设有驱动杆，移动卷筒下方的法兰盘穿过驱动杆，并带

动整个移动卷筒沿驱动杆轴向滑移；绞车框架顶面外部安装锁止机构，锁止机构上部安装

托住主浮体的主浮体托架，系留缆头部通过输送机构连接至锁止机构中，绞车框架顶面内

部安装控制输送机构的液压阀箱。

[0015] 所述信息网络为由信号线缆组成的网络，所述液压网络为由液压管路组成的网

络。

[0016] 一种海洋垂直剖面测量装置的工作方法，其具体工作流程如下：

[0017] 第一步：水下平台进入目标海域，水下平台通过上的探测设备进行扫海式走航测

量，在测量过程中通过实时监控测量数据，发现高价值测量点位后，水下平台动力悬停或者

坐底观测；

[0018] 第二步：打开作业舱的启闭机构，设定主浮体的升降次数和升降高度，并启动主浮

体上的探测设备，即多参数水质仪传感器组、高精度ADCP和姿态传感器；

[0019] 第三步：绞车电机控制绞车内的移动卷筒正转，对系留缆进行放缆，并通过输送机

构将连接在系留缆上端的主浮体向作业舱外送出，主浮体上升同时安装在其上的探测设备

和系留缆上的传感设备进行探测和数据传输，当主浮体达到预定高度，移动卷筒制动，锁止

机构锁止系留缆，记录探测设备数据，锁止机构松开系留缆，移动卷筒反转收揽，主浮体下

降，采集探测设备数据，直至下降到预定高度，并记录探测设备数据；

[0020] 第四步：重复第三步中的步骤，记录每次的探测设备数据，主浮体达到所设定的升

降次数后，由主浮体及系留缆构成的系留潜标完成测量任务，主浮体收回至作业舱，启闭机

构关闭，水下平台重新回到走航测量模式；

[0021] 第五步：第四步中，主浮体达到所设定的升降次数后，由主浮体及系留缆构成的系

留潜标仍未完成预定的测量任务，则重复步第三步和第四步，直至本航次测量任务完成。

[0022] 本发明的有益效果如下：

[0023] 本发明通过在载人移动式水下平台上设置海洋垂直剖面测量设备，实现海底作业
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和深海考察的任务，实时有效地获得高精度的测量数据，提高海洋垂直剖面测量的精度和

效率，大大提高了数据资料的处理能力。同时，本发明还具有如下优点：

[0024] 1、简单可靠：本发明主体部分包括主浮体、系留缆和绞车，无需浮力调节装置，结

构简单可靠；

[0025] 2、高机动性：本发明水下平台为可以载人移动式平台，具有较高机动性；

[0026] 3、高实时性：本发明的测量数据通过系留缆传入水下平台，平台中的科学家可实

时监看测量数据，并且对测量装置实时发出指令；

[0027] 4、高灵活性：本发明可灵活选择测量位置和测量方式，对测量进行实时调整，若出

现故障可立即进行故障诊断，调整测量计划；

[0028] 5、高持久性：本发明由水下平台提供电力和液压，水下平台的支持能力相较于传

统的独立系留潜标具有较大提升，因而具有更强的持久性，并且可以支持较大耗电量或者

较多数量的探测设备；

[0029] 6、协同探测：本发明搭载高精度探测设备，可与水下平台上搭载的大量程探测设

备协同作业，得到兼具广度和精度的测量数据，此外由水下平台进行指引，海洋垂直剖面测

量装置可以得到更具科学价值的数据；

[0030] 7、高精度性：本发明主浮体的姿态调节结构设有相互垂直的两组，保证高精度

ADCP朝向始终垂直向上，提高测量垂直剖面流场的正确性；本发明的驱动杆带动移动卷筒

沿水平方向往复移动，在收放缆的过程中保持出缆位置基本不变，以减少系留缆的扭转，保

证测量时的稳定性。

附图说明

[0031] 图1为本发明在水下工作状态示意图。

[0032] 图2为本发明主浮体、系留缆和绞车的安装结构示意图。

[0033] 图3为图2中C部的放大图。

[0034] 图4为本发明主浮体的俯视图。

[0035] 图5为图4中A-A截面的全剖视图。

[0036] 图6为图4中B-B截面的全剖视图。

[0037] 图7为本发明的作业流程图。

[0038] 其中：1、主浮体；2、系留缆；3、绞车；4、水下平台；5、水面；101、浮力球体；102、抱

箍；103、预留接口；104、高精度ADCP；105、姿态传感器；106、高精度ADCP防撞框架；107、多参

数水质仪传感器组；108、多参数水质仪电子舱；109、多参数水质仪防撞框架；110、主浮体接

口；111、主浮体电子舱；112、第一电机；113、第一螺杆；114、第一滑块；115、第二电机；116、

第二螺杆；117、第二滑块；201、光电复合缆；202、温深传感器；301、绞车框架；302、移动卷

筒；303、绞车电机；304、驱动杆；305、液压阀箱；306、输送机构；307、主浮体托架；308、锁止

机构；401、作业舱；402、信息系统；403、信息网络；404、电力系统；405、电力网络；406、液压

系统；407、液压网络；408、大量程ADCP。

具体实施方式

[0039] 下面结合附图，说明本发明的具体实施方式。
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[0040] 如图1所示，为本实施例的海洋垂直剖面测量装置位于水面5下的状态，

[0041] 包括载人移动式的水下平台4，水下平台4中设有作业舱401，作业舱401内固定安

装绞车3，绞车3通过系留缆2与主浮体1连接，并带动主浮体1沿垂直方向往复运动，作业舱

401顶部设有供主浮体1和系留缆2通过的启闭机构，主浮体1上搭载有探测设备；水下平台4

内安装信息系统402、电力系统404和液压系统406，信息系统402、电力系统404和液压系统

406分别通过信息网络403、电力网络405和液压网络407与绞车3相连，水下平台4上还搭载

有大量程ADCP408。ADCP全称为Acoustic  Doppler  Current  Profilers，指声学多普勒流速

剖面仪是二十世纪80年代初发展起来的一种测流设备，ADCP具有能直接测出断面的流速剖

面、具有不扰动流场、测验历时短、测速范围大等特点，目前被用于海洋、河口的流场结构调

查、流速和流量测验等。

[0042] 如图2所示，主浮体1的安装结构为：包括两个半球状浮力球体101，两个浮力球体

101由抱箍102固定成球体结构，抱箍102一侧设有预留接口103，另一侧设有多参数水质仪

防撞框架109，多参数水质仪防撞框架109内安装探测设备，探测设备包括多参数水质仪传

感器组107和多参数水质仪电子舱108，以及位于主浮体1顶部的高精度ADCP104，高精度

ADCP104底部设有电子舱，电子舱内安装姿态传感器105，高精度ADCP104外部设有高精度

ADCP防撞框架106；主浮体1底部设有主浮体接口110，主浮体1内部安装有主浮体电子舱

111，主浮体电子舱111通过主浮体接口110与系留缆2的上端连接。

[0043] 系留缆2的结构为：采用光电复合缆201，光电复合缆201外层采用Kevlar缆(美国

杜邦公司研制的一种芳纶复合材料聚对苯二甲酰对苯二胺，并以“Kevlar”(凯芙拉)作为其

商标，聚对苯二甲酰对苯二胺是属于一种液态结晶性棒状分子，具有良好的热稳定性，抗火

性，抗化学性，绝缘性以及高强度及模数)或包塑钢缆，光电复合缆201内层为高压供电缆和

信号缆构成的复合线缆；光电复合缆201上间隔安装有多个盐度传感器、应力传感器、光纤

水听器或温深传感器202。

[0044] 如图3所示，绞车3的结构为：包括绞车框架301，绞车框架301固定在水下平台4的

作业舱401内，绞车框架301内下部通过绞车电机303安装有移动卷筒302，移动卷筒302上卷

绕系留缆2，移动卷筒302由绞车电机303驱动正转放缆或反转收缆，绞车框架301内底部设

有驱动杆304，移动卷筒302下方的法兰盘穿过驱动杆304，并带动整个移动卷筒302沿驱动

杆304轴向滑移；绞车框架301顶面外部安装锁止机构308，锁止机构308上部安装托住主浮

体1的主浮体托架307，系留缆2头部通过输送机构306连接至锁止机构308中，绞车框架301

顶面内部安装控制输送机构306的液压阀箱305。

[0045] 如图4、图5和图6所示，主浮体1中安装有相互垂直的第一姿态调节机构和第二姿

态调节机构，第一姿态调节机构和第二姿态调节机构在空间位置互相垂直，且第一姿态调

节机构位于第二姿态调节机构的下侧，第一姿态调节机构包括第一电机112，第一电机112

输出端连接有第一螺杆113，第一螺杆113上套有沿其运动的第一滑块114，第二姿态调节机

构包括第二电机115，第二电机115输出端连接有第二螺杆116，第二螺杆116上套有沿其运

动的第二滑块117。

[0046] 第一姿态调节机构和第二姿态调节机构通过主浮体电子舱111发出控制指令，控

制高精度ADCP  104的朝向垂直向上。

[0047] 多参数水质仪传感器组107包括温度传感器、电导率传感器、压力传感器、叶绿素
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传感器、浊度传感器、pH传感器、溶解氧传感器、PAR传感器、荧光素传感器、溢油传感器、硝

酸盐传感器和高度计，多参数水质仪电子舱108提供13路信号采集通道。

[0048] 信息网络403为由信号线缆组成的网络，液压网络407为由液压管路组成的网络。

[0049] 如图7所示，本实施例的海洋垂直剖面测量装置的工作方法，其具体工作流程如

下：

[0050] 第一步：水下平台4进入目标海域，水下平台4通过上的探测设备进行扫海式走航

测量，在测量过程中通过实时监控测量数据，发现高价值测量点位后，水下平台4动力悬停

或者坐底观测；

[0051] 第二步：打开作业舱401的启闭机构，设定主浮体1的升降次数和升降高度，并启动

主浮体1上的探测设备，即多参数水质仪传感器组107、高精度ADCP104和姿态传感器105；

[0052] 第三步：绞车电机303控制绞车3内的移动卷筒302正转，对系留缆2进行放缆，并通

过输送机构306将连接在系留缆2上端的主浮体1向作业舱401外送出，主浮体1上升同时安

装在其上的探测设备和系留缆2上的传感设备进行探测和数据传输，当主浮体1达到预定高

度，移动卷筒302制动，锁止机构308锁止系留缆2，记录探测设备数据，锁止机构308松开系

留缆2，移动卷筒302反转收揽，主浮体1下降，采集探测设备数据，直至下降到预定高度，并

记录探测设备数据；

[0053] 第四步：重复第三步中的步骤，记录每次的探测设备数据，主浮体1达到所设定的

升降次数后，由主浮体1及系留缆2构成的系留潜标完成测量任务，主浮体1收回至作业舱

401，启闭机构关闭，水下平台4重新回到走航测量模式；

[0054] 第五步：第四步中，主浮体1达到所设定的升降次数后，由主浮体1及系留缆2构成

的系留潜标仍未完成预定的测量任务，则重复步第三步和第四步，直至本航次测量任务完

成。

[0055] 本发明的主要工作原理和设计思路如下：

[0056] 本发明由可载人移动式水下平台4提供电力和液压，水下平台4的信息系统402通

过信息网络403与海洋垂直剖面测量装置相连，实现实时数据传输和通信控制，其中信息网

络403为由信号线缆组成的网络。水下平台4的电力系统404通过电力网络405为海洋垂直剖

面测量装置的探测设备和绞车3供电，其中电力网络405为由供电线缆组成的网络。水下平

台4的液压系统406通过液压网络407为海洋垂直剖面测量装置的绞车3提供液压，其中液压

网络407为由液压管路组成的网络，大量程ADCP  408为海洋垂直剖面测量装置提供探测引

导，水下平台4实施监测和处理探测数据，通过水下平台4上搭载的大范围探测设备指示其

测量位置，通过绞车3使主浮体1在垂直方向来回往复运动，利用其搭载的探测设备测量海

洋垂直剖面的物理化学环境参数测量和流场数据。

[0057] 本发明的主浮体1提供正浮力，系留缆2为微负浮力，主浮体1提供的浮力将系留缆

2拉直；绞车3既可以正转也可以反转：绞车3正转时释放系留缆2，主浮体1在浮力作用下上

升；绞车3反转时收起系留缆2，主浮体1在绞车3的拉力的作用下下降，在主浮体1上升和下

降的过程中，通过主浮体1上搭载的各种探测设备：多参数水质仪传感器组107、高精度

ADCP104和姿态传感器105等以及系留缆2上搭载的传感器测量海洋垂直剖面的数据；

[0058] 主浮上1留有预留接口103用于搭载其他探测设备，高精度ADCP  104的电子舱中安

装的姿态传感器105用于监测其姿态；
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[0059] 主浮体中安装第一姿态调节结构和第二姿态调节结机构，保证测量垂直剖面流场

的正确性，具体的工作原理如下：第一姿态调节机构的第一电机112驱动第一螺杆113旋转，

使第一滑块114可以沿第一螺杆113运动，第一滑块114具有一定重量，以调节主浮体1在A-A

截面(图4中)方向的姿态，同样的，第二姿态调节机构采用同样的工作模式，调节主浮体1在

B-B截面(图4中)方向的姿态，姿态调节机构受主浮体电子舱111控制，主浮体电子舱111根

据姿态传感器105的数据向姿态调节机构发出控制指令，保证高精度ADCP  104的朝向始终

垂直向上；

[0060] 主浮体电子舱111用于光电转换、电制转换、向探测设备发出指令、采集探测设备

数据、与水下平台4进行通信等，具体的工作原理：将光电复合缆201中的高压电制转换为低

压电制并向高精度ADCP  104和多参数水质仪电子舱108供电、采集高精度ADCP  104和多参

数水质仪电子舱108的数据并进行光电转换以发送给信息网络403、接收信息网络403的探

测指令并发送给高精度ADCP  104和多参数水质仪电子舱108、发出主浮体1的姿态控制指令

并向姿态调节机构供电等。

[0061] 系留缆2上搭载多个温度和压力传感器，构成温深链，系留缆2采用的光电复合缆

201内层的高压供电线缆和信号栏用于供电和传输信号。

[0062] 输送机构306在放缆时对系留缆2提供一个向外的输送力，实现主动放缆，在收缆

时使缆上产生一定的拉力，以便缆绳能整齐地卷绕在移动卷筒302上；驱动杆304由单独的

动力装置驱动，驱动杆304带动移动卷筒302沿水平方向往复移动，在收放缆的过程中保持

出缆位置基本不变，以减少系留缆2的扭转；锁止机构308用于锁止系留缆2，主浮体托架307

为主浮体1收入作业舱401时提供缓冲。

[0063] 以上描述是对本发明的解释，不是对发明的限定，本发明所限定的范围参见权利

要求，在本发明的保护范围之内，可以作任何形式的修改。
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图3
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图5

图6
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