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 加拿大海军“金斯顿”级多用途扫雷艇 

刘凤景 

１９９９年２月，加拿大海军最后一艘“金斯顿”级多用途扫雷艇
也称近岸防卫艇 正式完工服役。至此，１２艘该级艇已全部建成并
交付加拿大海军。该级艇的服役，使加拿大海军的反水雷作战能力达
到一个新的水平。 
一、建造背景与计划 
长期以来，加拿大海军急需用一新型反水雷舰艇来替换５０年代建造
的一批“河湾”级和“港湾”级扫雷艇。但由于财政方面的制约以及
专用反水雷舰艇高的资金投入，加拿大海军决定将反水雷功能和近岸
防御功能合二为一，用一种平台来同时履行两项使命。“金斯顿”级
多用途扫雷艇即是在这种情况下开始设计建造的。 
１９９１年底，位于加拿大安大略的麦克拉伦公司被指定为“金斯
顿”级１２艘艇的主承包商，子承包商为负责设计工作的德国海洋公
司、负责建造工作的加拿大哈利法克斯－达特茅斯工业公司及负责供
电和推进系统的朱芒特工业公司。麦克唐纳－德特威勒公司负责提供
作战系统综合和辅助后勤支援，法国汤姆逊－ＣＳＦ公司负责作战系
统 主要是猎雷／航线测量声纳部分 支援。该计划总价值为７ ４
６亿加拿大元。 
首艇“金斯顿”号于１９９４年１０月２０日开工，１９９５年８月
１２日下水，１９９５年１２月７日交付使用。附表是该级艇的建造
时间表。 
二、总体结构与动力装置 
“金斯顿”级多用途扫雷艇按劳埃德船级社相关标准建造。该级艇为
长艏楼艇型，艏楼甲板几乎延伸至艇尾，艇体为优质钢材。上层建筑
位于艇的中部，在其前面安装有主炮，后面为烟囱。主桅杆位于上层
建筑中部，其上设有对海搜索雷达及导航雷达天线。 
“金斯顿”级艇满载排水量９６２吨，艇长５５米，宽１１ ３米，
吃水３ ４米，最大航速１５节，扫雷航速１０节，以８节航速航行
时续航力５０００海里，人员编制３７人 巡逻时为３１人 。 
该级艇的主动力装置为４台ＵＤ２３Ｖ１２柴油机和４台朱芒特公司
的发电机构成的交流发电机组。朱芒特公司的交流发电机单机功率７
１５千瓦，转速１８００转／分。每台发电机直接由１台ＵＤ２３Ｖ
１２柴油机驱动。为降噪及隐身，机组均采用弹性安装。４部发电机
组按２部一组的方式安装在２个单独的机舱内。电能通过电缆输送至
２台１１５０千瓦推进电机，电机转速１０００转／分，各通过１个
减速齿轮箱带动１个最高转速２５６转／分的具有方向调节功能的５
叶定距桨。 
全艇其它电力由１台ＵＤ１９柴油机驱动１台功率３００千瓦、转速
１８００转／分交流发电机提供。另外，艇上安装有１台ＵＤ６０柴
油机驱动的１０５千瓦发电机组。 
电力分配通过一块６６０伏主配电板、一块４５０／２３０／１１５
伏配电板、一块４５０／１１５伏配电板和７个电力控制中心实现。 
主机控制室位于主配电板之上的主甲板的右舷，室内设有机构控制显
控台，能量产生系统，１台具有５个ＰＬＣ、１个ＶＤＵ及２台打印
机的中央报警及监测系统，全部由４台不间断电源提供电力。 
三、作战与反水雷系统 
１ 作战系统 



 

整个作战系统的综合任务和舰艇的后勤支援在麦克唐纳·德特威勒公
司进行。该公司作为麦克拉伦公司的子承包商，负责水雷对抗措施系
统和辅助软件，即综合侦察与检侧系统的研制。汤姆逊－ＣＳＦ系统
加拿大公司负责设计和综合该级艇的任务支援系统及相应的后勤支援
器材 许多应用了商用成品设备 ，并负责该级的４０毫米火炮、机
枪及小型武器的弹仓和弹药库、机构扫雷设备以及包括传感器子系
统、精确导航系统、内外部通信装置等所有水线以上任务系统的安装
及综合工作。 
“金斯顿”级的水上传感器主要包括Ｘ波段高分辨率和Ｓ波段远程搜
索雷达、３台自动雷达测绘辅助显示器、１部“大眼”光学传感器、
１部ＶＨＦ测向系统以及相应的海洋与气象系统。 
精确导航设备为１套高分辨率的全球卫星定位系统，它有舰载装备、
２个岸基站标、“劳兰”Ｃ、计程仪、陀螺罗经、测深仪等组成。在
距陆基站标半径２００海里范围内，系统可提供误差１０米以下的定
位精度。 
外部通信系统包括ＨＦ、ＶＨＦ、ＵＨＦ通信，１套以计算机为基础
的通信控制及模拟系统和１套信息处理系统。通信硬件的控制、模
拟、分配和重组由通信控制及模拟系统软件完成。信息处理系统用于
保障无线电电传和广播接收，并与目前的信息格式、传输速率、代码
及协议兼容。 
２ 反水雷系统 
每一艘“金斯顿”级艇均有１套反水雷系统，包括艇载水雷战控制系
统、航线测量声纳、无人遥控艇及陆基水雷战数据中心。航线测量由
拖曳式旁扫声纳完成，它将提供建立和维持海床声纳图像所必须的数
据。在猎雷期间，无人遥控艇拖着声纳并将声纳图像传到舰艇指挥控
制中心。灭雷工作由无人遥控艇或消耗性灭雷具来进行。为支援扫雷
工作，加拿大海军在其东西海岸各设立了一个水雷战数据中心，每个
中心可支援１个扫雷中队，可实施扫雷后数据分析、任务计划和用于
航线测量及该海岸所有水雷战相关数据的数据库维护。２个数据中心
和“金斯顿”级扫雷艇上有通用的硬件和软件。陆基和艇载设备的操
作显控台都可进行任务计划、声纳数据分析及系统／数据库管理等工
作。 
水雷战控制系统包括战术ＭＣＭ传感器定位子系统、数据分析子系统
和数据库管理子系统。战术子系统将综合所有的导航传感器输入信
息，并产生基于电子图表的局部图表，该图表将显示本艇位置、声纳
拖曳浮标位置、雷达信息和水雷战信息。数据分析子系统主要是加拿
大数字设备公司的多功能探测与分类显控台，该显控台是用于显示和
分析实时和以前的声纳成像的数字化装备。数据库管理子系统还原数
据分析子系统调用的所有声纳图像和相关信息，并贮存新建立的有关
信息。 
猎雷声纳能够探测埋在泥沙里的水雷、采用无回声涂层的水雷以及在
高背景噪音下形状不规则的水雷，作用深度可达２００米，在分类模
式下的分辨率为１２ ５×１２ ５厘米，并可在艇以１０节速度前
进时使用，探测幅宽达４００米。声纳拖曳浮标贮存在标准的６米容
器内，该容器内还包含起重机械和绞车。在拖曳浮标下水和回收时，
起重机械保持对浮标的控制。无人遥控艇在使用时由舰艇的指挥中心
进行指挥和控制，其最大下潜深度为３００米，上面载有１部声纳、
１套彩色及微光电视摄像机。 
舰 名 舷号 开工日期 下水日期 完工日期 
金 斯 顿 ７００ １９９４ １０ １９９５ ８ １９９５ １２ 
格莱斯贝 ７０１ １９９５ ４ １９９６ １ １９９６ ４ 
纳 奈 莫 ７０２ １９９５ ８ １９９６ ３ １９９６ ７ 
埃德蒙顿 ７０３ １９９５ １２ １９９６ ７ １９９６ ９ 
沙威尼根 ７０４ １９９６ ３ １９９６ １１ １９９７ １ 
怀特霍斯 ７０５ １９９６ ７ １９９７ ２ １９９７ ４ 
耶洛奈夫 ７０６ １９９６ １１ １９９７ ６ １９９７ ８ 
古 斯 贝 ７０７ １９９７ ３ １９９７ １０ １９９７ １２ 
蒙 克 顿 ７０８ １９９７ ６ １９９８ １ １９９８ ３ 
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萨斯卡通 ７０９ １９９７ １０ １９９８ ５ １９９８ ６ 
布 兰 登 ７１０ １９９８ １ １９９８ ８ １９９８ １２ 
萨莫塞德 ７１１ １９９８ ５ １９９８ １２ １９９９ ２   
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