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智能水域救援装备 | TECHNICAL WHITE PAPER

飞行救生圈
技术白皮书
空中快速抵达 · 水面浮力支持 · 专业力量接应

装备定位 四旋翼环形浮体 / 可视化遥控 / 水面待援
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OVERVIEW

01 产品定位

飞行救生圈将四旋翼飞行平台与环形浮体结合。其任务是在救援人员尚需时间抵近时，将浮力支持装备送
至遇险者附近；人员接应、转运和医疗处置仍由现场专业力量完成。

适用任务

• 岸线距离较远 在湖泊、河道、水库和景区水域，补充岸上抛投器材的抵达范围。

• 水面路径受限 跨越岸边障碍或船艇短时间不易接近的水域，先行提供水面浮力支持。

• 多岗位联动 与岸线观察、飞行操控、救援艇和接应人员形成明确的任务衔接。

技术边界

本装备的飞行能力用于救生浮体抵达目标区域，不用于载人飞行。水面浮力支持不等于完成拖带、转运或
医疗救治；实际救助效果受遇险者状态、水流、天气、通信和操作条件影响。

任务阶段 装备与人员分工

发现与定位 岸线或船艇人员确认遇险位置，操控员确认飞行路线与水面条件。

空中抵达 飞行救生圈飞抵目标附近；飞行操控员持续监看图像、位置与设备状态。

入水支持 装备入水后提供抓握和浮力支持；接应人员同步组织靠近。

人员接应 由专业救援人员实施后续营救、转运与复核。

定位原则：装备先到，人员随后；空中、水面与岸线按同一任务信息协同。
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SYSTEM ARCHITECTURE

02 系统构成与工作机理

实物照片：四组桨叶防护结构与环形浮体

组成单元 功能说明

环形浮体 密闭腔体形成水面浮力；环孔与拉绳孔提供抓握、连接条件。

飞行与防护 四旋翼推进；桨叶设置上下防护网罩，可拆卸维护。

感知与定位 摄像机向控制端回传画面，卫星定位信息辅助操控员判断位置。

控制与通信 遥控终端显示模式、位置、信号和电量等状态；支持航线、指点和返航等控制方
式。

电源与维护 双独立电池舱便于更换电池；设备使用前后进行检查与保养。
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FUNCTIONAL CAPABILITIES

03 核心功能

飞行抵达与水面支撑

• 多方式操控

支持手动遥控、自动航线、指点飞行、一键起降与一键返航等模式；具体功能以交付配置为准。

• 水面再起飞 按设备适用条件，可从水面再次起飞；任务组织仍须评估浪况、障碍和电量。

• 浮力与抓握 环形浮体入水后为遇险者提供抓握点和浮力支持，可按任务连接救援绳索。

态势感知与安全管理

• 实时画面 防水摄像机回传现场图像，辅助操控员观察目标、设备姿态与接近条件。

• 定位与返航 支持北斗或GPS定位模式；低电量与通信失联情况下的返航策略按实际系统设置。

• 状态自检 检查电池、遥控遥测与导航定位状态；异常提示和飞行锁定由具体版本实现。

• 飞行记录 可记录航迹、速度、高度及设备故障等数据，用于任务复盘和维护。

可选扩展

根据项目需求，可核对红外双光、FPV观察、远程平台、定位手环、声光报警、喊话或照明模块的兼容性
。选配设备的能力与参数独立确认，不视为本机标准配置。

技术逻辑 抵达是前提，浮力支持是环节，专业人员接应是任务闭环。
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REFERENCE SPECIFICATIONS

04 关键技术指标

以下为本册展示的参考配置指标，不作为所有型号的统一承诺。浮力、续航、通信、定位等结果受测试条件和整机配置影响，
交付时以确认的型号、检测材料和验收记录为准。

指标 参考配置值及条件

外形与质量 约950 × 950 × 110 mm；内圈直径约440 mm；整机约5 kg（不含电池）。

平台与浮体 四旋翼；HDPE主体；密闭浮体；桨叶上下全包围防护网罩。

标称有效浮力 约313.6 N（约32 kgf）。此值为水面浮力参考值，不代表载人飞行能力。

空载飞行速度 最高约15 m/s；实际任务速度由飞行安全条件和控制设置决定。

飞行续航 标称不低于12 min；电池状态、载荷、风况与航线会影响可用时间。

通信距离 空中约10 km，水面约1.5 km；均以空旷、无干扰条件为前提。

视频链路 标称传输距离不低于1.2 km；现场遮挡与干扰会改变可用范围。

成像 可见光摄像机参考分辨率1920 × 1080；云台俯仰+90°至-90°。

定位悬停 北斗或GPS模式；水平参考精度≤±1 m，垂直参考精度≤±0.5
m，需满足定位条件。

供电 双独立电池舱，两块可更换锂电池总标称容量15 Ah。

说明：表中“约”“标称”“参考”均表示配置参考口径；未取得对应检测证明的环境、防护和耐受试验数值不列为本白皮书
承诺。
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DEPLOYMENT & SAFETY

05 任务组织与安全使用

实物照片：装备入水后的水面状态

现场任务流程

步骤 执行要点

1 现场研判 核对遇险者位置与状态，评估风、水流、障碍、人员接应路径和适飞条件。

2 装备检查 检查浮体、桨叶防护网罩、电池、电量、图传、定位和控制链路。

3 航线与操控 明确操控员与观察员分工，选择起飞点、目标区域、备降点与返航策略。

4 抵达与入水 将装备送至可接近的水面位置，避免飞行桨叶接触人员；确认动力与设备状态。

5 接应与回收 由专业力量实施后续接应、转运和现场复核，回收装备并记录任务结果。

飞行活动须遵守现行无人驾驶航空器运行管理要求。靠近人员时应控制桨叶风险；遇险者无法主动抓握或现场水况超出设备适
用条件时，立即调整救援方式。
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CONFIGURATION & HANDOVER

06 配置、验证与交付

建议交付清单

类别 交付核对

装备本体 飞行救生圈、遥控终端及标配摄像/定位部件。

供电配套 电池、适配充电设备及电池安全使用说明。

使用资料 产品说明、操作与维护资料、软件/固件版本记录。

功能确认 起降、返航、图像、定位、通信、水面浮力和故障提示等验证记录。

培训保障 操控、现场协同、设备检查、应急处置和回收培训。

验收前应核对的条件

• 型号与配置 确认实物编号、供电方案、摄像机、遥控屏幕和所有选配件。

• 参数证明 重点核对浮力、飞行续航、空水通信距离、定位精度及防护等级对应的检测条件。

• 任务试验 在计划使用水域或可代表其条件的场地验证飞行抵达、水面支撑和人员接应衔接。

• 维护机制 明确电池循环、桨叶防护网罩检查、密封检查、备件与定期训练。

适用结论以具体交付配置、现场验证和相关操作要求为准。

象伴左右 科技护安 台州象安智能科技有限公司


