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斯卡特框架式观测型 ROV应用 

引言 
 此篇文档重点介绍了斯卡特公司生产的框架式观测性 ROV在应用时注意的一些重要方
面，在基本配置下能够完成的任务，以及为了完成复杂的水下任务可供选择的扩展设备。 
ROV： 
 斯卡特公司生产的框架式 ROV是为了满足日益增长的海洋任务需要而开发的。下图为
我公司在产的两种类型 ROV 

 

图 1 

 
图 2 

产品的名称正如产品的总体结构而来，整台 ROV以框架结构为载体，在框架内部加装
推进器，控制仓，摄像机，灯光、传感器等水下设备。 
摄像机： 
斯卡特公司提供多种性能摄像机选择（定焦，电动变焦，普清，高清等），但对 ROV

上使用来说我们大致将其分为彩色和黑白两类。 
彩色摄像机，近距离仔细观测目标情况，因为彩色摄像机对外届光源要求很高，如果外

界补光不足，画面上会产生噪点，严重影响视觉效果，因此该部件需紧密配合灯光使用，同

时观测距离短，一般不用它定位导航。同时浑水环境对彩色摄像机影响最大，即使补光充足，

但是水中的悬浮颗粒也会反射光源，使摄像机成像收到很大干扰。 
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黑白摄像机，黑背摄像机的最大特性就是具备低感光度，也就是说在外界光亮度很低的

情况下，该相机也可以成像工作。因此该摄像机尤其适合近距离也就是说即将接近目标使用，

通常我们也将之称为导航摄像机。 
照相机： 
对于水下照相的需求，为了减少成本可通过摄像机的衍生功能达到，那么照片的分辨率

将根据摄像机的电视线数而有所差别，比如高清的摄像机（1080线）比普清的摄像机（530
线）生成的照片自然要高。 
那么对于高端的拍摄需求，斯卡特可以接受客户的定制生产操作，也就是说集成专用的

照相机，为其进行可靠密封并将其与 ROV系统集成。具体详情可联系斯卡特公司。 
灯光： 
在 ROV 中，使用的最多的灯源是卤素灯，其次是 LED 灯。他们各有优缺点，现分别

描述如下。卤素灯色温较好，它发出的光更偏向于太阳光源，同时穿透性好，尤其在水比较

浑浊的同时，效果明显，同时它的调光线性度很好，有很大的调光范围，缺点方面是发热量

很高，功耗很高。LED 灯是最近流行的新型光源，它的尺寸小，功耗低且发光量很高，但
是缺点是色温不如卤素灯，同时调光的范围很窄，基本不具备调光能力，并且综合制造成本

要高于卤素灯 
推进器： 
斯卡特的水下推进器为免维护式设计，产生推力可从 1Kg到 50Kg，且接受定制更高推

力。 
机械臂： 
斯卡特同时提供与 ROV紧密集成的电动机械臂，最简单的为 1轴夹取式，通过特定的

机械机构可实现防止夹取松动和夹取过紧损坏驱动电机。 
一台最基本配置的 ROV会装备摄像机，灯光，推进器，控制舱，传感器（舱内泄露传

感器，压力传感器，电子罗盘）等部件。 
机械臂，图像声纳，定位系统，水质探测仪，金属探测仪，超声波测厚仪，侧扫声纳等

为选配件。 
观测任务： 
 用户使用 ROV最主要的是代替潜水员完成特定任务，以及在深水环境下，到达人类很
难甚至不可能到达的地方。 

我们通常将 ROV的应用领域归纳为以下几个领域： 
l 海洋工程辅助 
l 深海科学与研究 
l 潜水员辅助监测 
l 协助电影拍摄 
l 内陆湖泊检查 
l 港口及航道安全 
l 事故和现场调查 
l 先进的水产养殖业务 
l 先进的饮用水水箱检查 
当然，ROV的应用领域绝不止以上几种，因为它能完成的事情太多了。 

使用经验： 
纯观测探索： 
已知目标：如果任务的目标是到达某个固定的位置并且实施检测，那么当机器人潜入水
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下，周围的视野就全部被水充满，同时水下的参照物非常稀少，使导航问题就成了非常重要

的问题，仅靠摄像机的视距是远远不够完成导航的，这点非常类似于航天领域飞机的驾驶，

那么一套定位系统就显得尤为重要。在水下，水声设备是唯一成熟且使用频率最高的设备，

因为在水下通常的陆地 GPS设备是不能够工作的，在这种情况下就要使用一套被称为 USBL
（超短基线定位系统）的声学定位装置。如图： 

 
该图所展示的是 USBL系统对两个目标点进行的定位，USBL需要一个发射器安装在母

船上，同时在 ROV上安装一个发送接收设备，通过他们的彼此通讯算出相对于母船为原点
的坐标值，同时母船的 GPS方位是可以通过 GPS得到的，再将该值与 USBL生成的坐标值
可以推算出 ROV所在的地球经纬度。 
通过该套系统，可以使 ROV迅速到达预定位置，当接近预定位置后，摄像机系统即可

以仔细观测该目标位置的详细情况。 
 未知目标：以上情况属于对于已知要到达目标点的举例，那么对于未知目标点，也就是

说 ROV要进行未知情况的探索，那么图像声纳是非常必要的。图像声纳非常类似于在地面
上应用的雷达，最普通的图像声纳可以具备几十米甚至上百米的扫描半径，这个非常有助于

ROV导航员提前了解 ROV周边的水下情况。因为仅靠摄像机是看不到那么远的距离的，但
是通过它得不到 ROV在水下的坐标位置。 
 特殊情况 1：那么描述至此，可能用户会有一个疑问，那就是 ROV上的电子罗盘是干
什么用的，下面将对这个设备的作用做详细描述，电子罗盘是通过感应地球磁场而计算出相

对地球南北极的方位角，也就是我们常说的东南西北。假如说，以上面的达到已知目标点的

例子为例，如果不加装 USBL 和声纳是否也能够通过电子罗盘到达目标点，这个答案是有
这个可能的，就正如以前人们迷失在沙漠中，通过手中的罗盘辨别方向也能够走出沙漠一样，

但是这种导航是我们认为是一种非常不可靠的导航方式，除非观测的目标点体积非常大，非

常显著，确实可以通过该设备辗转的接近目标点。如果目标点非常小的话，再加上行进过程

中海流的影响，也就是说 ROV的方位没变，但海流把 ROV平移推走，那么都会使 ROV接
近不了目标点。这对于海洋工程的作业来说，是不能够接受的。 
 特殊情况 2：那么有没有说不需要这些声学设备而使用 ROV的情况呢？答案是有的，
正如前面所说，ROV的应用领域是非常广泛的，对于辅助潜水员检测来说，ROV的声学装
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置可以根据项目经费问题考虑取消，因为 ROV的定位工作由潜水员来完成，ROV导航员只
需跟着潜水员前进即可。它的作用可以是为潜水员携带更多工具以及是地面人员与潜水员一

同了解水下情况。 
 
总结 
 以上内容是对观测型 ROV使用中的一些重要注意情况，客户可根据自己具体的任务需
求来确定是否适合增添额外的设备。 

ROV 在使用中的注意情况还要很多，可参考随机使用说明，具体详情可咨询斯卡特相
关技术人员。 


