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教育教学质量水平提升工程
教学项目申报书

（大学生创新训练项目）
项目名称：             潜水机器人平台              
项目负责人：                                                        

所属单位：                                                           

指导教师：                                        

起止时间：        2020年3月- 2021年3月       
申报时间：             2019年 12月            
太原工业学院教务处制
	项 目 内 容

	项目名称
	
	申报经费(元)
	

	是否有依托项目
	
	依托项目名称
	

	内容描述（500字以内）
1.研究目的
建立潜水探测机器人平台。开发一种既能高速水面追击，又能潜水侦查作业的机器人平台。

2.研究内容

1、 高速水面航行水翼船原理。

2、 整机气动、水动外形设计。

3、 水面及水下航行原理设计。 

4、 动力系统及切换设计。

5、 控制系统设计。

6、 导航、遥控设计。

	实施思路（根据具体项目拟定实施方案）（500字以内）
1.实施方案

2.拟解决的关键问题

（1）水翼船水面航行状态航行速度的提升。

如何尽量提高水翼船航行状态，达到120甚至更高是一个值得研究和实验的题目，通过对空气动力学、流体动力学及飞机机翼的研究，设计出一款能够在水面快速航行的航行器。

（2）水翼船与水下航行的转换

水面航行于水下潜行属于两个不同的领域，如何巧妙、平稳的完成切换是一个需要实际试验才能完成的问题。

3.项目的创新点和特色

（1）创新点

①概念创新

本机器人集水面航行水翼船、水下潜行、满足空气动力学的机翼外形于一身。同时连接了船、潜艇、飞机三个概念，属于边缘机械。

②结构创新

动力外形结构满足空气动力学、流体动力学原理且曲线具有艺术美感，可折叠前水翼巧妙实现了水面快速航行和水下潜行两种状态的转换，简单而实用。

③工艺创新

本机器人平台制作需制作磨具铺贴，体积小，可用木头制作模型翻模然后选用廉价符合材料铺贴，然后机体喷流线型动感漆色，制造出来轻便、结实而美观。

④原理创新

水面航行和水下潜行两种工作状态的动力切换，燃油发动机与电池电极的转换使本机器人平台具有双动力驱动，自然而巧妙。

（2）特色

本水翼潜行机器人平台跨多个学科，新颖而具有较深的科技含量，基本原理简单，

比较容易达到预期航行效果，其应用价值及其广泛，可用于检测水下工作情况，可用于军事侦察、采集样本等多种场合。

	经费使用计划



	预期效果



	成果提交形式
1. 作品样机

由于目前工作原理及三维设计基本完成，半年内可完成样机的试制，完成后可到湘江进行试机检验，完成水上航行及水下潜行功能。可调试安装摄像头，试行拍摄。

2. 论文

通过对水翼船及潜艇、飞机飞行原理的学习和应用，发表相关论文。

3.专利

完成设计及样机试制后，可申请相关的发明或实用新型专利，进行专利保护及专利转让，选择核心及有价值技术应用到相关领域，真正实现其价值。

4. 比赛获奖

样机试制后，可参加各种创新性大赛，争取获得机械设计及挑战杯相关奖项



	实施项目的主要场所
	序号
	场所名称
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	指导教师意见 (签字)
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	系部意见
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                                                          年      月     日

	学院意见

签字：              （公章）

    年      月     日


