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Flight Data Recorder/Cockpit Voice Recorder 
Locator Beaconb音傳特性
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深水海域，表面(10米)與600米接受器隨距離變化圖

35 kHz

8 kHz



表面發聲器→底碇接受器

• 水文變動
• Ocean Model (POM)

• 音傳能量差異
• Surface duct, eddy, etc.  
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• 2000米水深的接受器，8小時內差異高達6dB
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 深海拖曳式光纖探測系統 FITS (Fiber-optical Instrumentation Towed System)
 搭配探測設備：前、俯視攝影機、高度深度計、環場聲納、SSS、DVL、INS。
 未來預計整合設備：USBL、底層剖面儀、電磁探測儀、拉曼光譜儀。

拖曳式即時影像導引儀器載台與定位系統開發
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系統整合與測試
（深度待定）

科研探測調查

淺水珊瑚礁

Phase III: 系統測試
無確保纜

Phase I: 帶纜濕式載人載
具

Phase II: 帶纜載人載具

Phase IV: 系統獨立運作
穩定性測試，有確保鋼纜

Phase V: 系統實海域運
作性能測試，無確保鋼

纜

台灣海峽

台灣西南海域

深海救援
ROV (電力與

通訊)





敬請指教


