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摘要：为解决海流计在实际应用中存在的部分专业术语不规范、译名不统一和归类有差异等问题，

促进海洋观测仪器的发展和应用，文章参照相关标准规范、权威专著和专业文献等资料，根据海流

计的工作原理和使用性质，结合业界实践经验，系统梳理各类型海流计的命名、分类、适用范围、特

点和发展方向等内容。研究结果表明：海流计可定义为“一种用于测量海水流速和流向的仪器”，

根据工作原理主要分为机械式海流计、电磁海流计、声学海流计和其他海流计４个大类，不同类型

的海流计各具特性；其中，机械式海流计主要包括厄克曼海流计、印刷海流计、照相型海流计、磁录

式海流计、遥测海流计和直读式海流计，电磁海流计主要包括地磁场电磁海流计和人造磁场电磁

海流计，声学海流计主要包括声学多普勒流速剖面仪、声学多普勒海流单点测量仪、声学多普勒流

速仪和时差式声学海流计，其他海流计主要包括激光多普勒测速仪、电阻式海流计、应变片海流

计、倾斜式海流计、粒子图像测速仪和海洋湍流剖面仪。
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０　引言

海流是海洋动力环境的重要参数，对全球气候

稳定、海洋生态系统平衡和海洋开发利用等发挥至

关重要的作用，因此海流观测技术一直是海洋观测

领域的关注焦点之一［１－２］。

为在恶劣的海洋环境下准确和便利地观测海

流，人类自１７世纪开始使用漂流瓶和海冰等漂浮物

观测表层海流，开启人类观测海流的历史［３］。

１９０５年世界首台机械式海流计———厄克曼海流计

问世，实现海流测量仪器从无到有、测量范围从浅

到深和测量数据从直读到自容的转变［４］。２０世纪

７０年代末至８０年代初，首台声学多普勒流速剖面

仪（ＡＤＣＰ）实现非接触、无干扰和剖面三维的海流

流速测量［５］。２０世纪７０年代以来，随着海洋遥感

卫星和海洋观测雷达等技术的不断发展和应用，实

现对海流的全天候、大范围和不间断观测［６］。经过

百余年的发展，人类已发明和制造上百种测流仪

器，获取和积累丰富的海流数据，为认知海洋、探索

海洋、研究海洋和应用海洋奠定坚实基础。

对于海流计的常用术语、分类和命名等，我国

虽已颁布多项国家和行业标准规范，但在实际应用

中仍然存在一些问题。①专业术语的定义未及时

更新，如随着新型测流方法的补充和扩展，海流计

的定义未及时更新；②仪器译名有差异，如厄克曼

海流计［７］有时会被译为埃克曼海流计［８］或艾克曼海

流计；③仪器归类不统一，如有时将 ＡＤＣＰ列为声

学海流计的种类之一，而有时又将其单独列类。为

使海流观测仪器的分类和命名具有连续性和继承

性，避免出现新的混乱，本研究参照相关标准规范、

权威专著和专业文献等资料，依据海流观测仪器的

工作原理和使用性质，结合业界实践经验，在原有

分类的基础上对海流计的相关内容进行梳理和总

结，以期提供借鉴和参考。

１　海流计的概念和分类

国家专业标准《海洋仪器术语》（ＺＢ　Ｙ　１８８－

８３）将海流计定义为“测量海流的流速和流向的仪

器总称”［７］，国家机械行业标准《海流仪器测试方法》

（ＪＢ／Ｔ　７４８０－９４）中的海流仪器即海流计［９］。近年

来，随着海洋遥感卫星和海洋观测雷达等新型测流

技术的发展和应用，遥感测流已成为海流观测的重

要组成部分。对于海洋遥感卫星和海洋观测雷达

是否纳入海流计范畴，目前鲜有文献提及，本研究

暂不讨论。为区分遥感测流仪器与海流计，建议将

海流计的定义改为“一种用于测量海水流速和流向

的仪器”［１０］更加准确。

根据工作原理，海流计主要分为机械式海流

计、电磁海流计、声学海流计和其他海流计４个

大类［１，１１］。

２　机械式海流计

机械式海流计依据转子或旋桨受水流推动的



第１２期 乔正明，等：海流计的发展现状及其应用 ８７　　　

转速测量流速，并依据磁罗盘确定流向［１０，１２］。根据

水流驱动的惯性元件的不同，机械式海流计可分为

２种。①机械转子式海流计，即在水流作用下转子

向一定方向只做单向旋转，其转速与流速有一定或

近似的线性关系，转子分为萨沃纽斯转子和环形转

子等；②机械旋桨式海流计，即在水流作用下旋桨

依水流的正、反方向旋转，其转速与流速有一定或

近似的线性关系，旋桨分为风车形旋桨和螺旋形旋

桨［７］。根据数据记录方式的不同，机械式海流计可

分为厄克曼海流计、印刷海流计、照相型海流计、磁

录式海流计、遥测海流计和直读式海 流 计 等

类型［７，１３］。

需要说明的是，由于业内对于同类型海流计的

称呼有所差异，为不造成新的混乱，本研究中的海

流计名称均与国家和行业标准规范保持一致，若无

相关标准规范则参考业内惯称。

２．１　厄克曼海流计［１，４，１０－１１］

厄克曼海流计是由瑞典物理海洋学家Ｅｋｍａｎ
于１９０５年设计并制造的自容式测流仪器，能够记录

给定时间间隔内水流的平均流速和流向，由轭架、

旋桨、离合器、计数器、记录表盘、承接盒和尾舵等

部件构成（图１）。

图１　厄克曼海流计

厄克曼海流计在工作时，通过１个带屏蔽壳体的

旋桨和记录表盘测量平均流速，并根据流入承接盒内

小球的分布确定流向，其中旋桨的起动速度通常为

０．０３ｍ／ｓ。流速的最大测量误差为±０．０５ｍ／ｓ，流向

的测量误差为±（１０°～１５°）。

厄克曼海流计虽已逐渐退出历史舞台，但其基

本原理仍被沿用至今。

２．２　印刷海流计［１１，１４］

印刷海流计是锚碇船用或浮标用的定点自记

测流仪器，能够测量和记录给定时间间隔内水流的

平均流速和瞬时流向，由外壳和记录机构（包括时

间控制系统、齿轮传动系统、字盘和印刷系统）等部

件构成。

印刷海流计在工作时，海流推动旋杯，通过记

录纸上印刷出来的流速字盘数字得出平均流速，并

根据尾舵方向与记录机构内磁针间的夹角确定流

向。代表型号包括ＳＬＣ６－１型和ＳＬＣ６－２型，最大使

用水深分别为２５０ｍ和１　２００ｍ，连续记录时间为

２～６ 个 月。流 速 的 测 量 范 围 通 常 为 ０．０３～

１．５０ｍ／ｓ，相对标准偏差不超过２％，流向的最大测

量误差为±５°。

由于数据记录和处理方式较落后，印刷海流计

已逐步被淘汰。

２．３　照相型海流计

照相型海流计是锚碇船用或浮标用的定点自

记测流仪器，通过１个大直径导流叶轮测量流速，由

随海流方向转动的度盘示数确定流向，并以照相方

式将测量数据记录在耐压壳内的胶卷上。照相型

海流计通常使用宽为１６ｍｍ、长为１５ｍ的胶卷，每

次大约可记录６　０００幅照片，测量深度为１５０ｍ，自

记工作时间约为３０ｄ。

关于照相型海流计的文献资料较少，且该型海

流计目前已被淘汰。

２．４　磁录式海流计［１５］

磁录式海流计是锚碇浮标用的定点自记测流

仪器，通过萨沃纽斯等转子感应将转速转换为电压

以测量流速，利用磁通门罗盘等确定流向，并以二

进制编码方式或其他方式将测量数据记录在磁带

上。仪器的使用深度为１　０００～６　０００ｍ，流速的测

量范围为０．０３～４．００ｍ／ｓ，测量误差为±（０．０３～

０．０５）ｍ／ｓ，流向的最大测量误差为±５°。

较常见的磁录式海流计为挪威产的安得拉海

流计，其是目前世界上使用最广泛的海流计之一。

２．５　遥测海流计

遥测海流计是锚碇浮标用的定点自记测流仪

器，通过在自记仪纸带上记录脉冲频率和相对位置

确定流速和流向。仪器上安装双频道无线电遥测

装置，包括安装在浮标上的传感器以及安装在船上
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或岸站的接收装置，接收装置能够连续定向接收

３个浮标的测流数据。流速的测量范围为０．１～

３．６ｍ／ｓ，最大测量误差为±０．０５ｍ／ｓ，流向的最大

测量误差为±１０°，适合短期现场实时观测。

２．６　直读式海流计［１０，１６－１８］

直读式海流计是能够直接读取测量值的锚碇

船用的定点测流仪器，主要由水下探测器、水上数

据终端和联接电缆构成，可测量所在深度海流的流

速和流向。海流推动探测器转子或旋桨旋转，通过

脉冲信号器测量流速；尾舵感应流向，并通过磁性

同步发信线圈确定流向。仪器的使用深度为１５０～

６６０ｍ，流速的测量范围为０．０５～７．００ｍ／ｓ。

因测量数据读取直观、资料整理方便和测量速

度快，直读式海流计适合短期现场多层次实时观

测。我国自主研制的ＳＬＣ９－２型直读式海流计代表

目前国内机械式海流计研制的最高水平，至今仍占

有较大的应用市场；最大探测深度为２００ｍ，流速的

测量范围为０．０３～３．５０ ｍ／ｓ，最大测量误差为

±１．５％ＦＳ，流向的最大测量误差为±４°。

２．７　小结

机械式海流计是人类最早应用的海流观测仪

器，为海流观测作出巨大贡献。其优点主要包括结

构简单、成本低、使用方便和稳定可靠，缺点主要包

括接触测量有扰流、机械转子惯性大、测量精度不

高以及无法测量低速流和快速变化的湍流。

随着新型测流仪器的发展和应用，机械式海流

计不再是主流的测流仪器，对其的研究也逐渐减

少［１０，１３］。目前机械式海流计主要用于对流速测量

精度要求不高的场合以及 ＡＤＣＰ等其他类型测流

仪器的比测。

３　电磁海流计

电磁海流计利用法拉第电磁感应定律，通过测

量海水流过磁场时所产生的感应电动势来测量海

流。１９４８年美国伍兹霍尔海洋研究所利用此原理

研制世界首台电磁海流计［１９］。根据磁场来源的不

同，电磁海流计可分为地磁场电磁海流计和人造磁

场电磁海流计。

３．１　地磁场电磁海流计［１３，２０］

地磁场电磁海流计由电缆、电极和记录器等组

成，根据海流穿过地磁场时的感应电动势实现海流

测量。仪器工作时，２个电极装在长电缆的末端，船

只拖着传感器在海面上沿“之”字形路线航行，分别

测量２个方向的海流分量，然后求出海流的矢量大

小和方向。地磁场电磁海流计适合走航测流，可在

航行中大范围和连续地测量表层海流，并在较短时

间内获取大量海流数据。

根据测量深度的不同，地磁场电磁海流计分为

深海型（１００ｍ以深）和表层型。流速的测量范围为

０．０３～３．００ｍ／ｓ，最大测量误差为±０．０２ｍ／ｓ，流向

的最大测量误差为±５°。地磁场电磁海流计的优点

主要包括可走航自记、水下部件结构简易和可靠性

高；缺点为由于其与地球垂直磁场的强度有关，不

能在赤道附近使用，而只适用于地磁垂直强度大于

０．１Ｏｅ的海区，且受船磁的影响较大。

投弃式海流剖面仪（ＸＣＰ）是利用地磁场快速测

量海流的电磁海流计，可测量传感器所在位置的海

水流速和流向，具有探测海域广、测量深度大、运行

周期短、探头体积小、布放形式多样和数据获取及

时等优点，但流速测量的精度受地磁场分布的影响

较大。

３．２　人造磁场电磁海流计［１３，１８，２１］

人造磁场电磁海流计由壳体（包括球形、环形

和盘形等）、激励线圈和接收电极等组成，根据海流

穿过人工磁场时的感应电动势实现海流测量。仪

器工作时，通过对其自身的１个环形电磁线圈施加

一定频率的正弦交流电，使传感器周围产生１个交

流磁场，当海水流过该磁场时会产生感应电动势，

传感器通过测量感应电动势确定海水流速和流向。

人造磁场电磁海流计适合船用或锚碇定点测流，流

速的测量范围为０～３．５ｍ／ｓ，最大测量误差为

±０．０１ｍ／ｓ或±２％ＦＳ，流向的最大测量误差为

±２°。

人造磁场电磁海流计的优点主要包括受海水

深度和海区纬度的限制不大、准确度高、测量数据

齐全可靠、体积小、可自容或直读测量、操作简便、

无活动部件以及对流场影响小，缺点主要包括不能

进行剖面测量、能耗高、易损坏、操作繁琐以及易受

海水介质电导率和地磁场的影响。目前世界上使
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用最广泛的人造磁场电磁海流计是美国Ｉｎｔｅｒｏｃｅａｎ
公司于１９８３年研制的Ｓ　４型电磁海流计，其球形外

表可确保当仪器倾斜时不会影响流速测量的准确

性；该型电磁海流计不仅可确定海水流速和流向，

而且可测量波浪、潮汐、海水温度、海水浊度和水质

等，此外在船上或锚碇的条件下都可进行水下测量

工作。

３．３　小结

电磁海流计尤其是人造磁场电磁海流计应用

广泛。与传统的机械式海流计相比，其无机械磨损

部件、使用寿命长、采样方式灵活和启动流速低。

此外，由于采用矢量平均的测量方法，电磁海流计

在受风浪影响较大的表层海流和垂直流的测量中

具有非常明显的优势［２０］。然而电磁海流计存在易

受电磁干扰、扰流严重、能耗高和易损坏等问题，且

海水电导率会随季节或温度的变化而变化，从而直

接影响测量精度。因此，随着现代海流测量精度要

求的不断提高，后期关于电磁海流计的研究成果

较少［１２，１６］。

４　声学海流计

声学海流计出现较晚但发展迅速，目前已形成

多种产品。由于声学海流计的命名（译名）、定义和

分类仍存在不一致的问题［７，１６］，本研究将利用声学

原理实现海流测量的仪器统称为声学海流计，而用

于河道和湖泊等的测流仪器不予讨论。

４．１　声学多普勒流速剖面仪（ＡＤＣＰ）

ＡＤＣＰ（２００８年后实施的国家和行业标准规范

译为声学多普勒流速剖面仪［２２－２５］）利用声学多普勒

原理测量分层水介质散射信号的频移信息，并利用

矢量合成法获取垂直剖面的海流流速和流向［２３］。

ＡＤＣＰ由换能器阵、壳体、通信端口、数据电缆、采集

计算机和软件组成［２４］，流速剖面的最大探测深度为

８００ｍ，最大测量层数为１２８层，底跟踪的最大测量

深度为１　３５０ｍ。流速测量范围：直读式和自容式

为－４～４ｍ／ｓ，船用式为－９～９ｍ／ｓ。流速的测量

误差为测量值×１％±（０．００５～０．０１０）ｍ／ｓ，流向的

最大测量误差为±５°［２３］。

ＡＤＣＰ有多种分类方式：按工作方式可分为自

容式、直读式和船用式（走航式），按声信号发射、接

收和处理方式可分为窄带、脉冲相干和宽带，按数

据读取方式可分为直读式和自容式，按安装方式可

分为坐底式、悬浮式、走航式、拖曳式和横向固定

式，按工作频率可分为３８ｋＨｚ、７５ｋＨｚ、１５０ｋＨｚ、

３００ｋＨｚ、６００ｋＨｚ和１　２００ｋＨｚ（表１）［５，２２－２３］。

表１　不同频率的ＡＤＣＰ及其关键参数

工作

频率／

ｋＨｚ

最大测量

深度／ｍ

测量层深

设定

范围／ｍ

最小测量

层深／ｍ

起始测量

层深／ｍ

３８　 ８００　 ８．０～３２．０　 １６．０　 １６．０

７５　 ４１０　 ４．０～３２．０　 ８．０　 ８．０

１５０　 ２５５　 ２．０～１６．０　 ４．０　 ４．０

３００　 １２５　 １．０～８．０　 ２．０　 ２．０

６００　 ５２　 ０．５～４．０　 １．０　 １．０

１　２００　 ２０　 ０．２５～２．００　 ０．５　 ０．５

　　注：起始测量层深也被称为测量“盲区”，从换能器表面开始计

算（不含安装深度）。

ＡＤＣＰ是近年来发展迅速和应用广泛的快速、

经济和有效的新型测流仪器，是目前世界上测量多

层海流剖面和河道流量的最有效仪器，被国际海洋

学委员会列为４种先进的海洋观测仪器之一［５］。

ＡＤＣＰ具有测流范围广、不扰动流场、测量用时短、

测量精度高以及不存在机械惯性和机械磨损等优

点，尤其适合流态复杂条件下的测流，且可进行流

速和流向的三维测量，因此被广泛应用于海流和海

浪观测以及水声定位导航等领域。目前热带海洋

与全球大气计划（ＴＯＧＡ）和世界大洋环流实验

（ＷＯＣＥ）等国际大型海洋研究项目都使用 ＡＤＣＰ
进行海流观测。ＴＲＤＩ、Ｓｏｎｔｅｋ／ＹＳＩ和Ｎｏｒｔｅｋ是从

事ＡＤＣＰ研发的３家主导公司，其研发的船用式、

自容式和直读式ＡＤＣＰ具有技术先进、性能可靠和

测量精度高等特点，工作频率覆盖３８～１　２００ｋＨｚ，

在全球市场占有很大份额。

ＡＤＣＰ的主要发展方向包括测量海流并用于海

浪方向谱的计算，发展相控阵ＡＤＣＰ技术以及发展

低频声呐阵、作用距离更远且适合测量深海流场的

ＡＤＣＰ技术［２６］。

４．２　声学多普勒海流单点测量仪

声学多普勒海流单点测量仪［２７］（又称多普勒式
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声学海流计［２８］、声学多普勒海流单点海流计或超声

多普勒海流计［１２］）基于声学多普勒频移原理，换能器

沿窄波束方向发射短波脉冲，接收波束在通过水体时

由其中的颗粒物散射返回的声信号，并利用接收声信

号的多普勒频移计算海流流速和流向（图２）。

图２　声学多普勒海流单点测量仪的工作原理［２７］

该型海流计可在锚系或固定状态下，在仪器所

在深度距换能器０．４～１．０ｍ的区域测量流速和流

向，工作频率为１．９～２．０ＭＨｚ，流速的测量范围通

常为０．０５～３．００ｍ／ｓ，最大测量误差为±０．０５ｍ／ｓ
（流速≤１ｍ／ｓ）或±５％读数（流速＞１ｍ／ｓ），流向

的最大测量误差为±５°（０°～１５°倾角）。声学多普

勒海流单点测量仪的代表产品是挪威安德拉仪器

公司生产的ＲＣＭ 系列，分为３００ｍ型、２　０００ｍ型

和６　０００ｍ型，除可测量仪器所在深度的海流流速

和流向外，还可观测海水压力、浊度和溶解氧浓度

等要素，自记时间最长可达２年，并因体积小、能耗

低、技术先进、测量精度高和安全实用而得到广泛

应用［２９］。

４．３　声学多普勒流速仪（ＡＤＶ）

ＡＤＶ（又称聚焦式声学多普勒海流计［１，２８］，根

据英文直译为声学多普勒流速仪［１０，３０］）利用声学多

普勒原理，能够高精度和高分辨率地同时测量流速

和水压［３０］，由换能器（包括１个发射换能器和３个

以一定角度均匀分布在发射换能器周围的接收换

能器）、罗盘、倾斜仪以及压力和温度传感器组成。

仪器工作时，由发射换能器垂直于仪器坐标系发射

１个波束宽度很窄的高频短脉冲信号，该信号被水

体中的颗粒物散射后由３个接收换能器接收，通过

解析和处理３个接收信号的多普勒频移确定海流流

速和流向［２８］。

ＡＤＶ是近年来逐渐发展的新型声学海流计，具

有不破坏流场、响应速度快、测量精度高、可测量三

维流速和低流速以及可反演波浪和悬沙浓度等信

息［３０－３１］的优势，且因可测量近底海流而成为研究海

洋近底异重流的重要工具［２８］。然而ＡＤＶ易受外界

环境干扰，水体气泡、大颗粒悬浮物以及边界回声

和脉动强度等因素都会影响其测量的准确度［３０］。

ＡＤＶ的代表产品主要由美国Ｓｏｎ　Ｔｅｋ公司和挪威

Ｎｏｒｔｅｋ公司研制，其中挪威 Ｎｏｒｔｅｋ公司研制的

Ｖｅｃｔｏｒ系列的流速测量精度最高，流速的测量范围

为０．１～７．０ｍ／ｓ，最大测量误差为测量值×０．５％或

±１ｍｍ／ｓ，流向的最大测量误差为±２°。

４．４　时差式声学海流计

时差式声学海流计（又称声学时差海流计［１０］或

超声时差海流计［１２］）通过２对正交的换能器构成仪

器坐标系，分别测量海流在仪器坐标系上的投影分

量，再将投影分量通过矢量合成计算流速［１２，２８］，并

通过内置罗盘和倾角传感器确定流向。与其他声

学海流计不同，时差式声学海流计相对的２个换能

器通过测量声波在顺、逆流时的传播速度和时间差

计算流速（声波在海水中传播时，在传播距离相同

的情况下，逆流声波比顺流声波所用时间长［３２］），其

测量仅依靠水体传播声波的能力而与其他因素无

关，因此在清水或浊水中都能有效测量流速［３２］。

时差式声学海流计的优点主要包括测量精度

高和不受散射体的限制，缺点主要为轻微的扰流会

对测量结果产生一定的影响［１２，３２］。时差式声学海

流计的代表产品是美国 ＦＳＩ公司生产的 ＡＣＭ－

ＰＬＵＳ，流速的测量范围为０～６ｍ／ｓ，最大测量误差

为测量值×１％±０．００５ｍ／ｓ，流向的最大测量误差

为±２°［１２］，可测量二维或三维流速，并可搭载电导

率、压力和温度传感器。

４．５　小结

以ＡＤＣＰ为代表的声学海流计是近代发展起

来的新型物理海洋观测仪器，在业内迅速发展和应

用，并很快成为海流观测的“主力军”。其中，以声

学多普勒效应为测量原理的声学海流计可走航和

定点观测，具有使用范围广、不破坏流场、测量精度

高和可测三维流速等特点；以声波传播时间差为测
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量原理的声学海流计不依赖水中散射体，具有测量

精度高、频率响应好以及可测三维流速和弱流等特

点。然而声学海流计存在测量“盲区”，且受水声技

术、信号处理和换能器制造工艺等发展水平的限

制，海水温度、盐度、悬浮颗粒、声学散射体和多径

传播等因素也会导致其测量精度下降。

５　其他海流计

５．１　激光多普勒测速仪（ＬＤＶ）

ＬＤＶ根据激光多普勒原理，利用被测流体中的

散射粒子对入射光进行散射，并通过光电探测器探

测散射光的频移量，依次计算被测流 体 的 流

速［３２－３３］。该型海流计具有动态响应快、空间分辨率

高、测量范围大、可非接触测量和实时性佳等优

点［３４］，但测量精度易受海水浊度的影响，因此多用

于实验室流场试验分析［１］，同时被广泛应用于能源、

水利、化工、医疗、冶金、钢铁、航空、机械制造和汽

车制造等行业［３４］。

５．２　电阻式海流计

电阻式海流计（又称热线海流计［３３］）利用海流

对热敏电阻线的降温作用实现测流。不同流速的

海流在流经加热电阻丝时，电阻丝（通常选用镀铂

钨丝）的热损耗与流速形成一定的关系，通过此对

应关系可测量流速。电阻式海流计的优点是可测

瞬时流和低速流、测量精度较高以及可遥测，但由

于在海水中须随时清除热线表面的污垢，使用不

便，当前未见于实际应用［３，３３］。

５．３　应变片海流计

应变片海流计的测流原理是当海流经过应变

片时，应变片的压力会产生变化，且这种变化与流

速形成一定的关系，通过测量这种变化实现对海

流的测量［３３］。目前该项技术尚处于研究试验

阶段［１］。

５．４　倾斜式海流计

倾斜式海流计利用海流推动加速度计装置，

根据加速度的变化得到倾斜角，再利用流速与倾

斜角的变换公式得到流速值，从而实现流速测量。

该型海流计由浮力球、加速度计装置、磁力计和存

储器等组成，可实现定点、自记和长期的海流观测

（图３）［３５］。

图３　倾斜式海流计的测流原理［３５］

目前国内对于倾斜式海流计的研究很少，而国

外研制的倾斜式海流计仅适用于长期的海底流观

测，易受海草和浮游生物等的干扰，须由专业的潜

水人员安装，测量传感器单一且数据处理方式简

单，无法适应海面风浪环境下的海流测量［３５］。目前

该项技术尚处于研究试验阶段［１］。

５．５　粒子图像测速仪（ＰＩＶ）

ＰＩＶ通过拍摄并测量流场中随流体共同运动的

颗粒（示踪粒子）的速度实现流速测量，可快速测得

瞬时全场速度分布。该项技术突破空间单点测量

技术的局限性，可在瞬间记录某个平面内的流场信

息。受图像采集和处理速度技术的限制，目前ＰＩＶ
系统的时间采样频率仍不能与热线和激光相比［２０］，

因此多用于实验室流场分析［１］。

５．６　海洋湍流剖面仪

随着测流技术的提高，较大尺度的海流观测已

不能满足精细化观测需求，可测量微结构海水湍流

的海洋湍流剖面仪应运而生，代表产品包括德国

Ｓｕｎ　＆Ｓｅａ公司的湍流剖面仪ＭＳＳ　９０和ＩＳＷ 公司

的海水剪切探针ＰＮＳ　０３和ＰＮＳ　０６［１９］。随着对海

水微结构变化的深入了解，海洋湍流剖面仪将成为

物理海洋调查仪器的重要组成部分。

５．７　小结

ＬＤＶ、电阻式海流计、应变片海流计、ＰＩＶ和海

洋湍流剖面仪的结构和电路设计较复杂，因此造价

较高、使用条件较苛刻且操作较复杂，使其推广应

用受到很大局限，仅适用于对测量精度要求较高的

场合，适用于对表面流、近底层流、切变流和小尺度
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湍流等海流微结构的测量［３３］。

６　结语

随着海洋科技的不断进步，海流观测技术逐渐

发展和提升，不同类型的海流计各自发挥其独特的

优势。本研究系统梳理各类型海流计的命名、分

类、适用范围、特点和发展方向等内容，力求进一步

统一行业常用术语，为规范海流计的使用提供参考。

参考文献

［１］　周庆伟，白杨，封哲，等．海流测量技术发展及应用［Ｊ］．海洋测

绘，２０１８，３８（３）：７３－７７．

［２］　潘云鹤，唐启升．中国海洋工程与科技发展战略研究综合研究

卷［Ｍ］．北京：海洋出版社，２０１４．

［３］　姬厚德．国内外海洋测流技术现状与进展［Ａ］．中国海洋学会，

福建省海洋学会．福建省海洋学会学术年会暨海峡西岸经济区

建设的海洋科技支撑与海洋资源开发学术研讨会论文集［Ｃ］．

福州：福建省海洋学会，２００８：１９０－１９３．

［４］　ＪＥＮＫＩＮＳ　Ａ　Ｄ，ＢＹＥ　Ｊ　Ａ　Ｔ．Ｓｏｍｅ　ａｓｐｅｃｔｓ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｗｏｒｋ　ｏｆ　Ｖ．Ｗ．

Ｅｋｍａｎ［Ｊ］．Ｐｏｌａｒ　Ｒｅｃｏｒｄ，２００６，４２（２２０）：１５－２２．

［５］　刘彦祥．ＡＤＣＰ技术发展及其应用综述［Ｊ］．海洋测绘，２０１６，３６

（２）：４５－４９．

［６］　罗续业．海洋技术进展［Ｍ］．北京：海洋出版社，２０１５．

［７］　机械工业部．海洋仪器术语：ＺＢ　Ｙ　１８８－８３［Ｓ］．北京：机械工业

部仪器仪表工业局标准化研究室，１９８３．

［８］　国家质量监督检验检疫总局，国家标准化管理委员会．海洋学术语

物理海洋学：ＧＢ／Ｔ　１５９２０－２０１０［Ｓ］．北京：中国标准出版社，２０１１．

［９］　机械工业部．海流仪器测试方法：ＪＢ／Ｔ　７４８０－９４［Ｓ］．北京：机

械工业部仪器仪表工业局标准化研究室，１９９４．

［１０］　宋大雷，周相建，陈朝晖，等．海流计发展现状与发展趋势展望

［Ｊ］．船海工程，２０１７，４６（１）：９３－１００．

［１１］　张正惕，杨世伦，谷国传．我国海洋测流仪器的发展与现状

［Ｊ］．海洋技术，１９９９（２）：１８－２２．

［１２］　陈方兴．一种超声多普勒海流计的研制［Ｄ］．厦门：厦门大

学，２０１８．

［１３］　冯硕．基于海洋平台的海流观测系统设计与关键部件研究

［Ｄ］．大连：大连理工大学，２０１９．

［１４］　国家技术监督局．印刷海流计：ＪＪＧ　６２７－１９８９［Ｓ］．北京：中国

计量出版社，２００４．

［１５］　李文谓，白少英，沈宁．１３５ＭＣ型磁录式海流计转子防护架的

改进［Ｊ］．海洋科学，１９８６（１）：６４－６５．

［１６］　刘和亮．海流传感器上升流测量装置的设计与标定研究［Ｄ］．

合肥：合肥工业大学，２０１９．

［１７］　国家市场监督管理总局．ＳＬＣ９型直读式海流计：ＪＪＧ　６２８－

２０１９［Ｓ］．北京：中国标准出版社，２０２０．

［１８］　陈长安，吴建岚，王升．基于ＡＶＲ单片机的海流计数据采集系

统设计［Ｊ］．现代电子技术，２０１４，３７（１６）：１１１－１１３，１１６．

［１９］　潘云鹤，唐启升．海洋强国建设重点工程发展战略［Ｍ］．北京：

海洋出版社，２０１７．

［２０］　邵淑平．基于倾角法海流计的数据接收处理系统［Ｄ］．青岛：中

国海洋大学，２００８．

［２１］　林红军．电磁海流计传感器性能的比较［Ｊ］．海洋技术，２００５

（２）：１３－１７．

［２２］　国家海洋局．声学多普勒流速剖面仪检测方法：ＨＹ／Ｔ　１０２－

２００７［Ｓ］．北京：中国标准出版社，２００８．

［２３］　国家质量监督检验检疫总局，国家标准化管理委员会．声学多

普勒流速剖面仪：ＧＢ／Ｔ　２４５５８－２００９［Ｓ］．北京：中国标准出

版社，２０１０．

［２４］　交通运输部．声学多普勒流速剖面仪：ＪＪＧ（交通）１３８－２０１７

［Ｓ］．北京：人民交通出版社，２０１７．

［２５］　国家海洋局．声学多普勒流速剖面仪数据存储格式：ＨＹ／Ｔ

２１９－２０１７［Ｓ］．北京：中国标准出版社，２０１７．

［２６］　王修林，王辉，范德江．中国海洋科学发展战略研究［Ｍ］．北

京：海洋出版社，２００８．

［２７］　国家市场监督管理总局．声学多普勒海流单点测量仪检定规

程：ＪＪＧ　１１６６－２０１９［Ｓ］．北京：中国标准出版社，２０２０．

［２８］　单忠伟．海流测量技术综述［Ｊ］．声学与电子工程，２０１１（１）：１－５．

［２９］　黄霞．声学多普勒海流流速测量系统的研究与实现［Ｄ］．保定：

华北电力大学（河北），２００８．

［３０］　芦军，范代读，涂俊彪，等．潮滩上应用 ＡＤＶ进行波浪观测与

特征参数计算［Ｊ］．海洋通报，２０１６，３５（５）：５２３－５３１．

［３１］　ＰＥＬＴＩＥＲ　Ｙ，ＲＩＶＩÈＲＥ　Ｎ，ＰＲＯＵＳＴ　Ｓ，ｅｔ　ａｌ．Ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ　ｏｆ

ｔｈｅ　ｅｒｒｏｒ　ｏｎ　ｔｈｅ　ｍｅａｎ　ｖｅｌｏｃｉｔｙ　ａｎｄ　ｏｎ　ｔｈｅ　Ｒｅｙｎｏｌｄｓ　ｓｔｒｅｓｓ　ｄｕｅ

ｔｏ　ａ　ｍｉｓｏｒｉｅｎｔｅｄ　ＡＤＶ　ｐｒｏｂｅ　ｉｎ　ｔｈｅ　ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌ　ｐｌａｎｅ：ｃａｓｅ　ｏｆ

ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓ　ｉｎ　ａ　ｃｏｍｐｏｕｎｄ　ｏｐｅｎ－ｃｈａｎｎｅｌ［Ｊ］．Ｆｌｏｗ　Ｍｅａｓｕｒｅ－

ｍｅｎｔ　ａｎｄ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｔｉｏｎ，２０１３，３４：３４－４１．

［３２］　翟锡亮．声传播时间海流计的技术研究［Ｄ］．哈尔滨：哈尔滨工

程大学，２００８．

［３３］　鲁成杰．机电一体化新型旋转式海流计设计与开发［Ｄ］．青岛：

青岛理工大学，２０１１．

［３４］　刘同波．激光多普勒测速仪的设计及实现［Ｄ］．大连：大连理工

大学，２００６．

［３５］　陈卓，任久春，朱谦．基于倾斜测流的浮标海流计原型设计与

实现［Ｊ］．自动化仪表，２０１９，４０（４）：８５－８８．


