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本发明属于水下作业领域，具体地说是一种

用于深海的模块化浮力调节装置，包括浮力筒、

充油阀箱、海水泵、海水阀、液位传感器及控制

板，其中海水阀及控制板分别安装在充油阀箱

内，该充油阀箱内填充有用于与外界海水隔离的

变压器油；所述浮力筒通过管路分别与海水泵及

充油阀箱中海水阀的一个接口相连，该海水阀的

另一个接口为进水口；所述浮力筒内安装有液位

传感器，该液位传感器与所述充油阀箱内的控制

板相连。本发明采用模块化设计，浮力筒内部液

压传感器信号经充油阀箱后再与水下作业平台

连接，海水泵和充油阀箱在结构上设计为整体，

形成模块化，简化管路连接；调节装置与水下操

作平台之间只需一路液压接口和一路控制接口

即可。

权利要求书1页  说明书3页  附图2页

CN 111348162 A

2020.06.30

CN
 1
11
34
81
62
 A



1.一种用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：包括浮力筒(1)、充油阀箱(2)、

海水泵(4)、海水阀(6)、液位传感器(8)及控制板(9)，其中海水阀(6)及控制板(9)分别安装

在充油阀箱(2)内，该充油阀箱(2)内填充有用于与外界海水隔离的变压器油；所述浮力筒

(1)通过管路分别与海水泵(4)及充油阀箱(2)中海水阀(6)的一个接口相连，该海水阀(6)

的另一个接口为进水口；所述浮力筒(1)内安装有液位传感器(8)，该液位传感器(8)与所述

充油阀箱(2)内的控制板(9)相连。

2.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述充油阀箱

(2)置于海水泵(4)上，形成独立的阀箱—泵模块，该模块安装于水下作业平台上。

3.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述浮力筒(1)

为多个，每个浮力筒(1)均连接有管路，各所述浮力筒(1)连接的管路汇集后分为两路，其中

一路与所述海水阀(6)的一个接口相连，另一路与所述海水泵(4)的进水口相连。

4.根据权利要求3所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：各所述浮力筒

(1)连接管路的汇集处设有安全阀(10)。

5.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述海水阀(6)

进水口连接的管路上安装有海水过滤器(7)。

6.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述海水泵(4)

的排水口连接的管路上安装有只允许海水泵(4)向外界排放海水的单向阀(3)。

7.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述海水泵(4)

进水口连接的管路与海水阀(6)进水口连接的管路之间设有冲洗阀(11)。

8.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述浮力筒(1)

与海水泵(4)之间的管路上安装有控制排水流量的截止阀(5)。

9.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述充油阀箱

(2)上安装有向内部补偿变压器油的补偿器(12)。

10.根据权利要求1所述用于深海的模块化浮力调节装置，其特征在于：所述海水阀(6)

为二位二通电磁阀。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 111348162 A

2



一种用于深海的模块化浮力调节装置

技术领域

[0001] 本发明属于水下作业领域，具体地说是一种用于深海的模块化浮力调节装置。

背景技术

[0002] 目前在水下作业技术领域，尤其在海洋科考任务中，浮力调节功能是对水下机器

人、基站或其他水下作业平台的常规需求。以遥控潜水器进行浮游生物观察和近海底观察

为例，虽然大部分遥控潜水器具有悬停定位功能，但在悬停定位工况下，潜水器推进器需持

续工作，及易将周围海水扰动，破坏浮游生物原有状态或将浮游生物吹走。以水下移动基站

为例，基站需要移动时，应尽量保证基站在水中呈中性，从而减少能量损耗；当移动结束后

又应增加基站重量，使基站在海底不轻易因海流等因素扰动。因此，易实现、模块化的浮力

调节系统对水下机器人等作业平台开展科考活动、降低能源消耗具有重要意义。

发明内容

[0003] 为了满足水下作业平台的操作需求，本发明的目的在于提供一种用于深海的模块

化浮力调节装置。

[0004] 本发明的目的是通过以下技术方案来实现的：

[0005] 本发明包括浮力筒、充油阀箱、海水泵、海水阀、液位传感器及控制板，其中海水阀

及控制板分别安装在充油阀箱内，该充油阀箱内填充有用于与外界海水隔离的变压器油；

所述浮力筒通过管路分别与海水泵及充油阀箱中海水阀的一个接口相连，该海水阀的另一

个接口为进水口；所述浮力筒内安装有液位传感器，该液位传感器与所述充油阀箱内的控

制板相连；

[0006] 其中：所述充油阀箱置于海水泵上，形成独立的阀箱—泵模块，该模块安装于水下

作业平台上；

[0007] 所述浮力筒为多个，每个浮力筒均连接有管路，各所述浮力筒连接的管路汇集后

分为两路，其中一路与所述海水阀的一个接口相连，另一路与所述海水泵的进水口相连；

[0008] 各所述浮力筒连接管路的汇集处设有安全阀；

[0009] 所述海水阀进水口连接的管路上安装有海水过滤器；

[0010] 所述海水泵的排水口连接的管路上安装有只允许海水泵向外界排放海水的单向

阀；

[0011] 所述海水泵进水口连接的管路与海水阀进水口连接的管路之间设有冲洗阀；

[0012] 所述浮力筒与海水泵之间的管路上安装有控制排水流量的截止阀；

[0013] 所述充油阀箱上安装有向内部补偿变压器油的补偿器；

[0014] 所述海水阀为二位二通电磁阀。

[0015] 本发明的优点与积极效果为：

[0016] 1 .模块化设计：本发明采用模块化设计，浮力筒内部液压传感器信号经充油阀箱

后再与水下作业平台连接，海水泵和充油阀箱在结构上设计为整体，形成模块化，简化管路
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连接；调节装置与水下操作平台之间只需一路液压接口和一路控制接口即可。

[0017] 2.布置灵活：本发明浮力筒可根据需要均匀布置在水下作业平台四周，而除浮力

筒之外，执行机构部分均集成在海水泵—阀箱模块中，布置灵活。

[0018] 3.易于实现：本发明通过一路液压接口和一路控制接口即可实现浮力的减少和增

加，操作灵活易于实现。

附图说明

[0019] 图1为本发明的工作原理图；

[0020] 图2为本发明的布置形式示意图；

[0021] 其中：1为浮力筒，2为充油阀箱，3为单向阀，4为海水泵，5为截止阀，6为海水阀，7

为海水过滤器，8为液位传感器，9为控制板，10为安全阀，11为冲洗阀，12为补偿器。

具体实施方式

[0022] 下面结合附图对本发明作进一步详述。

[0023] 如图1、图2所示，本发明包括浮力筒1、充油阀箱2、单向阀3、海水泵4、截止阀5、海

水阀6、海水过滤器7、液位传感器8、控制板9、安全阀10、冲洗阀11及补偿器12，其中海水阀6

及控制板9分别安装在充油阀箱2内，该充油阀箱2内充满变压器油，将海水阀6及控制板9与

外界海水隔离开，充油阀箱2上安装有向内部补偿变压器油的补偿器12。充油阀箱2置于海

水泵4上，形成独立的阀箱—泵模块，该模块可安装于水下作业平台的任意位置。本发明的

海水阀6为二位二通电磁阀，海水阀6可根据水下作业平台发送的信号实现打开与关闭，进

而实现向浮力筒1注水功能。

[0024] 浮力筒1通过管路分别与海水泵4及充油阀箱2中海水阀6的一个接口相连，该海水

阀6的另一个接口为进水口，即可构成完整的浮力调节装置回路。浮力筒1内安装有液位传

感器8，该液位传感器8与充油阀箱2内的控制板9相连。浮力筒1为多个，每个浮力筒1均连接

有管路，各浮力筒1连接的管路汇集后分为两路，其中一路与海水阀6的一个接口相连，另一

路与海水泵4的进水口相连。本实施例的浮力筒1为四个，每个浮力筒1内均安装有液位传感

器8，实时监测浮力筒1内的液位变化，四个液位传感器8分别与控制板9相连，液位传感器8

的信号经控制板9检测并处理后反馈至水下作业平台。四个浮力筒1分别连接管路，四根管

路汇集于一处，并在汇集处设有安全阀10。浮力筒1与海水泵4之间的管路上安装有控制排

水流量的截止阀5，该截止阀5位于汇集处与海水泵4之间的管路上。

[0025] 海水泵4的前端(排水口)连接的管路上安装有单向阀3，只允许海水泵4向外界排

放海水，截止该管路的反向流通，以防止外界海水通过海水泵4内部泄露、向浮力筒1注入海

水。

[0026] 海水阀6进水口连接的管路上安装有海水过滤器7，可保护进入海水阀6的海水的

清洁度，避免发生海水阀6的阀芯被卡住的故障。

[0027] 海水泵4进水口连接的管路与海水阀6进水口连接的管路之间设有冲洗阀11。关闭

海水阀6、打开冲洗阀，海水泵4吸水，可对海水泵及管路进行冲洗。

[0028] 本发明的工作原理为：

[0029] 液位传感器8竖直安装在浮力筒1内部，液位传感器8信号传输至充油阀箱2，经控
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制板9检测并处理后传输至水下作业平台，用以计算浮力筒1内海水重量。水下作业平台在

呈中性的过程中若发生上浮或下沉，通过上浮或下沉的深度来判定需要向浮力筒1内注水

量或由浮力筒1向外界排放海水量，再向浮力筒1内注水或向外界排水；注水量或排水量可

由液位传感器8传输的信号来测得。

[0030] 本发明与水下作业平台之间通过一路液压接口(P)和一路控制接口(S)相连，通过

水下作业平台的液压接口驱动海水泵4动作，将浮力筒1内的海水排向外界海水，从而减轻

浮力筒1内海水重量，增加水下作业平台浮力。通过控制接口向海水阀6发送指令，海水阀6

处于打开状态，在外界海水压力作用下，海水向浮力筒1内流动，从而增加浮力筒1内海水重

量，减少水下作业平台浮力。

[0031] 综上所述，本发明给出了一种用于深海的模块化浮力调节装置，它具有模块化设

计、布置灵活、易于实现等诸多优点，可应用于水下机器人、水下基站和其他水下作业平台，

用于调节平台在水中的配平情况，以补偿平台因水下作业或其他因素而导致的浮力变化，

使平台在水中保持操作者理想的浮力状态，为水下作业平台等海洋装备提供了一种用于深

海的模块化浮力调节采集装置。
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图2
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