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高速无人艇在军事、民用领域的应用需求不断增长，对其操纵性能的要求也越来越
高。

操纵响应模型是描述无人艇运动特性的重要工具，其参数辨识对于提高无人艇的操
纵性能具有重要意义。

极大似然法是一种有效的参数辨识方法，可以应用于高速无人艇操纵响应模型的参
数辨识中。

研究背景与意义



国内外学者在无人艇操纵响应
模型参数辨识方面开展了大量
研究，提出了多种辨识方法。

极大似然法在参数辨识领域得
到了广泛应用，但在高速无人
艇操纵响应模型参数辨识中的
应用相对较少。

随着计算机技术和优化算法的
发展，极大似然法在高速无人
艇操纵响应模型参数辨识中的
应用前景广阔。

国内外研究现状及发展趋势



研究基于极大似然法的高速无

人艇操纵响应模型参数辨识方

法。

通过仿真实验验证所提方法的

有效性和优越性。

探讨不同因素对参数辨识结果

的影响，为实际应用提供参考

。

创新点在于将极大似然法应用

于高速无人艇操纵响应模型参

数辨识中，提高了辨识精度和

效率。
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本文主要研究内容与创新点



极大似然法理论基础
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极大似然法基本概念

极大似然法是一种统计方法，用于估

计概率分布的参数。

它基于最大似然原理，即选择导致当

前观测结果出现概率最大的参数作为

估计值。

在实际应用中，通常通过构造似然函

数并最大化该函数来求解参数估计值。



极大似然法估计原理是基于样本数据来推断总体分布参
数的方法。

通过最大化样本数据出现的联合概率密度函数（即似然
函数），可以得到未知参数的估计值。

它假设样本数据是从某个未知参数的概率分布中独立同
分布地抽取出来的。

极大似然法估计具有一致性、渐近正态性和有效性等优
良性质。

极大似然法估计原理



极大似然法在参数辨识中广泛

应用，尤其适用于动态系统、

控制系统等领域。

通过最大化似然函数，可以得

到模型参数的估计值，从而实

现对高速无人艇操纵响应模型

的准确辨识。

极大似然法在参数辨识中应用

在高速无人艇操纵响应模型参

数辨识中，可以通过构造似然

函数来描述观测数据与模型参

数之间的关系。

此外，极大似然法还可以与其

他优化算法相结合，提高参数

辨识的精度和效率。



高速无人艇操纵响应模型
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03

运动参数

包括无人艇的位置、速度、加速度、航向角和角速度等运动参

数。

01

坐标系定义

定义惯性坐标系和随体坐标系，用于描述无人艇的位置、速度

和姿态。

02

运动学方程

基于坐标系转换，建立无人艇的线运动和角运动方程，描述其

运动轨迹。

高速无人艇运动学模型



分析无人艇在航行过程中
受到的水动力、推进力、
风力和波浪力等外力。

受力分析 动力学方程 水动力系数

基于牛顿第二定律和动量
定理，建立无人艇的动力
学方程，描述其运动状态
变化。

通过试验或计算流体力学
方法获取水动力系数，包
括阻力系数、升力系数和
侧向力系数等。
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高速无人艇动力学模型
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