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 “海马”号简介 

 发现“海马冷泉” 

 再探“海马冷泉” 

“海马”号  与“海马冷泉” 



“海马”号  简介 

• 国家863计划海洋技术领域“4500米级深海作业
系统”重点项目的研制成果（任务） 
 

• 迄今为止我国下潜深度和系统规模最大、国产化
率最高的深海作业级无人遥控潜水器（ROV） 



“海马”号  简介 

4500米作业级无人遥控潜水器 

Remotely Operated Vehicle ROV： 



项目的研究内容 

1. 4500米级特种作业型潜水器 

（1）载体技术 

（2）控制和导航技术 

（3）潜水器系统吊放回收及安全保障技术 

（4）脐带缆及其动力与信息传输技术 

（5）样机研制、系统集成 

（6）海上试验 
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项目的研究内容 

2. 作业工具系列 

（1）扩展缆布放底盘 

（2）水下作业与救援工具系列 

（3）水下升降装置 

（4）机械手 

“海马”号  简介 



总体技术指标： 

 1．4500 米级特种作业型无人遥控潜水器  

 （1）最大工作深度：4500 米；  

 （2）载体最大功率：130hp；  

 （3）最大作业海况：4 级；  

 （4）具有浮游运动模式，浮游模式最大纵向航行速度 2 节， 

                有效载荷 260kg；  

 （5）具有高精度水声定位能力、用于浮游模式的悬停定位 

                控制系统；  

 （6）水下搜索、观察、数据传输和记录能力和工具接口 
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总体技术指标： 

 

    2．作业工具系列  

  （1）5 功能机械手： 最大展伸：1300 mm；全范围持重： 150 kg  

  （2）7 功能机械手： 最大展伸： 1500 mm； 全范围持重： 100 kg  

  （3）系列化作业工具 

 （4） 多功能（多个）作业底盘 
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“海马”号  简介 

无人遥控潜水器 

ROV 

载人潜水器 

自制潜水器 

HOV AUV 

“海沟”号ROV，世界上唯一能
下潜到11000米深海海底的无人
遥控潜水器（2003年5月丢失） 

Bluefin 

艾尔文号 

蛟龙号 



“海马”号  简介 

 深海运载器朝着综合技术体系化方向发展，功能日益完善 

 美国保持着深海运载器技术发展和应用的领先地位 

20,000 ft 

15,000 ft 

潜水器 



“海马”号  简介 

早在20世纪50年代，有几个美国人想把

人的视觉延伸到神秘的海底世界，他们把

摄像机密封起来送到了海底，这就是水下

有缆无人遥控潜水器（ROV）的雏形，亦

称“水下遥控机器人”。它与载人潜器配

合，在西班牙外海找到了一颗失落在海底

的氢弹，引起极大的轰动。 
↑世界上第一台ROV“CURV1”（1960，美国） 

随着近海石油开采业的发展，ROV成为海上石油平台和钻探船必备的

辅助和维护作业设备，ROV的应用因此得到了迅猛的发展。到了70年代，

ROV产业逐渐形成。 



“海马”号  简介 

特别值得一提的是，

2010年4月20日，墨

西哥湾海上钻井平台

发生爆炸并沉没事故，

造成了严重的生命和 ↑2010年4月20日，墨西哥湾发生钻井平台灾难事故 

↑ROV将漏油处受损的油管剪断再连接至海面的油轮 

↑由ROV协助盖上防堵装置后与疏导油管连接 

ROV ROV 

ROV 

ROV 

ROV母船 

ROV 

经济损失以及环境灾难，成为美国“史上危害最

严重的海上漏油事故”。当时全世界重型ROV聚

集墨西哥湾参加抢险救援。在多种抢险方案尝试

失败后，终于在7月15日，由ROV成功地执行了

“盖帽法”控漏方案的海底作业，制止了持续87

天的原油泄露。 



“海马”号  简介 

ROV在多起全球瞩目的海上坠机

和深海探索打捞事件中都扮演了主

角。如2009年法航空难事件的深海

救捞，1999年从大西洋4500多米

深的海底将沉没了38年的“独立钟

7号”太空载人舱打捞出水，1997

年詹姆斯·卡梅隆使用ROV在4000

多米的深海拍摄“泰坦尼克”号。 



“海马”号  简介 

海洋是人类生存和发展的重要资源宝

库。自古以来，人类对海洋的探索从未

停息。“征服了海洋，就征服了整个世

界”，哥伦布的航迹拉开了西方文明扩

张的大幕，郑和在人类航海史上写下过

辉煌一笔。 

从大航海到航母舰队，从“海沟”号到

“海马”号，世界上的强国强族无不把脚步

迈向海洋。为探索深海奥秘，勘查和开发海

洋资源，中国科学家正在以自己不懈的努力

和无私的奉献，为实现海洋强国梦做出自己

应有的贡献。 
→“海沟”号ROV，世界上唯一能下潜到11000米
深海海底的无人遥控潜水器（2003年5月丢失） 

↑ 人类最早的水下探险方式 



“海马”号  简介 

←“海马”号，2014年研制成功并通过验收，2015年起投
入应用，是我国第一台4500米级作业型ROV，国产化率达到
90%，在下潜深度、操控性、稳定性、作业功能及扩展能力
等ROV总体性能方面达到了世界先进水平。 

ISIS 

ROPOS 

NAUTILUS KORDI 

HYPER DOLPHIN 

FUGRO 

OCEAN EXPLORER II 

VENTANA 

 

JASON II VICTOR 

KAIKO7000Ⅱ 

SMD QTRENCHER 

国际部分科考及作业型ROV 

国际部分工程型ROV 

ROV是世界上数量最多、应用最广泛、

类型最复杂、功能最强大的潜水器。它通过

脐带缆与水面母船连接，操作人员通过监控

视频对潜水器、机械手和作业工具进行实时

遥控操作和水下作业。与载人潜器等潜水器

相比，ROV具有作业适应性强、功率大、功

能扩展灵活、作业时间不受限制、没有深潜

人员风险等优点，能在各种海底环境条件下

长时间执行高强度的定点复杂作业。 

 

ROV主要应用于两大领域： 



“海马”号  简介 

海洋工程、救助、打捞、考古：海上平台和海底油气开发设施

相关的辅助作业、海底采矿及相关工程作业、深海钻探辅助作业、桥梁等海底

桩基工程辅助作业、海底电缆铺设和维护、海底观测网辅助作业、水下抢险和

生命救助、沉船和飞行器打捞、海底考古作业等等。 

海洋观测、科学考察相关作业：水下摄影、海底观测、地形测

绘、沉积物取样、硬岩浅钻、生物取样、水文测量、海底生态环境调查、冷泉

及水合物调查、热液喷口及金属硫化物调查、传感器和实验分析设备搭载以及

深海环境下的实地科学实验、海底观测辅助作业等等。 



“海马”号  简介 

“海马”号属于科学探查作业型ROV 

“海马”号ROV
本体 

船载绞车 脐带缆 
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“海马”号  简介 

• 深海ROV的总体设计与制造 

• 系统控制与实时检测 

• 远程动力传输与分配 

• 远程信息传输与处理 

• 深海液压与推进 

• 观通导航 

• 大深度浮力材料 

• 机械手和作业工具 

• 系统集成、联调、海试和应用 
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“海马”号
ROV本体 



“海马”号  简介 

• 深海ROV的总体设计与制造 

• 系统控制与实时检测 

• 远程动力传输与分配 

• 远程信息传输与处理 

• 深海液压与推进 

• 观通导航 

• 大深度浮力材料 

• 机械手和作业工具 

• 系统集成、联调、海试和应用 



“海马”号  简介 

• 深海ROV的总体设计与制造 

• 系统控制与实时检测 

• 远程动力传输与分配 

• 远程信息传输与处理 

• 深海液压与推进 

• 观通导航 

• 大深度浮力材料 

• 机械手和作业工具 

• 系统集成、联调、海试和应用 



“海马”号  简介 

• 深海ROV的总体设计与制造 

• 系统控制与实时检测 

• 远程动力传输与分配 

• 远程信息传输与处理 

• 深海液压与推进 

• 观通导航 

• 大深度浮力材料 

• 机械手和作业工具 

• 系统集成、联调、海试和应用 



“海马”号  简介 

• “海马”号于2014

年4月三次下潜到南

海中央海盆4502米

深的海底进行了预定

海试作业，通过科技

部验收。 

“海马”号ROV在南海中央海盆进行布放标志物等作业 
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“海马”号ROV在南海中央海盆进行布放标志物等作业 



3#、4# 
补偿器 
检测曲线 

2#、5# 
补偿器 
检测曲线 

1#、6# 
补偿器 
检测曲线 

主油箱 
检测曲线 
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海马号ROV实时耐压密封检测系统 

    2号补偿器的检测曲线表明：用户接口箱以及充油缆线
随着深度变价较大！如果要下潜到4500米水深，目前的补偿
器油量不足，必须采取措施，加大补偿器容量！ 

3月1日检测曲线（潜深570m） 3月3日检测曲线（潜深1521m） 

！ 



扩展缆布放 

扩展缆布放底盘 

模拟扩展缆： 
      长60m、直径10mm 
 

ROV运行模式： 
      定向、定高 
 
作业设备： 
    扩展缆底盘、机械手 

扩展缆及缆轴 
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ROV运动（操控）性能测试 

• 考核试验项目 
• 第一航段第10次下潜 
• 水深1516m 
• 2014年3月3日 

导航定位系统显示截图 

• 定高航行
性能测试 
 

• 定深航行
性能测试 
 

• 定向航行
性能测试 



ROV运动（操控）性能测试 

    ROV以定高、定深和定向航

行约500米后，返回起始点，找

到了ROV起始点着地的脚印 



          现场验收专家组经过研究和核对项目合同，将海
试验收项目分为十大项，114个海试考核项目，其中技
术考核项目91项。 
 
         现场专家组一致统一通过验收并给予了96.99分的
综合评分。 
 
          该系统是我国迄今为止工作水深和系统规模最大
的无人遥控潜水器，国产化率达90%以上，已达到国
外同类ROV的技术水平。 
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2012年，蛟龙号 

2014年，海马号 


