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水下机器人是一种能够在水中自

主航行或遥控操作的无人驾驶器，

用于执行水下探测、作业和科学

研究等任务。

定义

根据应用领域和功能特点，水下

机器人可分为科学探测型、工程

应用型和特种作战型等不同类型。

分类

水下机器人的定义与分类



水下机器人的应用领域

水下机器人可用于海底

矿产资源勘探、海底石

油和天然气开采等。

水下机器人可用于海洋

环境监测、海洋生物调

查和海底地质研究等。

水下机器人可用于失事

船只和飞行器的搜寻、

打捞以及沉船文物保护

等。

水下机器人可用于情报

收集、水下侦察和特种

作战等军事领域。

海洋资源开发 海洋科学研究 海洋救援与打捞 军事应用



随着科技的不断进步，水下机器人的

性能和应用范围不断拓展，已经成为

海洋探测和开发的重要工具。

未来水下机器人将朝着智能化、自主

化、远程化和多功能化方向发展，进

一步提高探测精度、作业能力和安全

性。

水下机器人的发展现状与趋势

发展趋势

发展现状



水下机器人运动控制技术
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包括主控制器、执行器、
传感器等，用于接收指令
并驱动水下机器人运动。

控制系统硬件 控制算法 导航定位

基于反馈控制理论，通过
比较实际运动与期望运动
的差异，调整控制指令以
实现精确运动。

利用声纳、GPS、惯性测
量单元等设备，实现水下
机器人的精确定位与导航。

030201

运动控制系统的组成与原理
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分布式控制系统

采用多机器人协同控制策略，实现更高效和复杂的运动任务。

01

经典控制算法

如PID控制、模糊控制等，用于实现简单运动控制。

02

现代控制算法

如滑模控制、最优控制等，用于实现更复杂运动轨迹的控制。

运动控制算法与实现



利用声纳设备发送声波并
接收回波，计算水下机器
人与障碍物之间的距离和
位置。

声纳定位

在特定环境下，通过接收
GPS信号实现水下机器人
的定位。

GPS定位

利用陀螺仪和加速度计等
传感器，通过积分运算得
到水下机器人的位置和姿
态信息。

惯性导航

导航定位技术



传感器类型
压力传感器、姿态传感器、深度传感器等，用于监测水下机器人运动状态和环

境参数。

信号处理算法
如滤波、去噪、特征提取等，用于提取传感器信号中有价值的信息，提高运动

控制的精度和稳定性。

传感器与信号处理技术
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