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专题：水下机器人 

Autonomous Underwater Vehicle  
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导读 

海洋强国建设是国家重大战略，占地球表面积约

71%的海洋是一个富饶而远未得到开发的资源宝库，

充分开发利用海洋资源，对于人均资源匮乏的我国来

说具有特殊意义。随着对海洋探索的不断加深，越来

越多的水下极限作业已无法由人类完成。水下机器人

以其无人化、智能化、集群化的特点崭露头角，成为

认识海洋、开发海洋的重要工具，无论在民用海洋探

测领域，还是在海防军事领域都有着十分广阔的应用

前景，发挥着不可替代的作用。 
为了更好地探讨水下机器人领域取得的突破

性、创新性的研究成果和目前遇到的挑战及相应的

解决方法，《智能科学与技术学报》发起了“水下

机器人”专题征文，经同行评议录用 5 篇文章，内

容涉及水下机器人的任务重规划、多水下机器人协

同定位、全驱动碟形水下机器人的设计与控制、多

损失融合水下图像增强网络、基于路径参数一致的

水下机器人编队与避障控制等若干问题。 
水下机器人的任务规划直接关系到水下作业

的效率。曹翔等人撰写的《基于不确定事件威胁度

评估的 UUV 任务重规划》针对无人水下航行器

（UUV）任务规划问题，提出了基于不确定事件威

胁度评估的 UUV 任务重规划策略，所提的算法能

够保证 UUV 作业的安全，且提高了任务的完成率。 
在多水下机器人协同定位方面，张佳欣等人撰

写的《面向海洋环境自适应采样的多 AUV 协同定

位》针对单个自治式潜水器（AUV）执行面向海洋

标量场估计的水质采样任务时存在的效率低、可靠

性差、覆盖率不足和定位准确性差等问题，提出了

一种基于多 AUV 的协同定位与自适应采样系统，

有效降低了多 AUV 系统的定位误差，提升了对环

境标量场的估计精度。 
为了突破欧拉角姿态下存在姿态死区的局限，

许一航等人撰写的《基于四元数的全驱动碟形 AUV
单矢量反馈控制》提出了一种基于四元数的单向量

反馈全驱动碟形 AUV 位姿控制算法，使用向量表

示控制量和姿态或位置的误差。在碟形 AUV 的位

姿控制任务中，四元数反馈控制算法可以使碟形

AUV 系统在外部控制的作用下，从一个任意状态到

达状态空间中的另一个任意状态。 
由于水中存在光的吸收和散射现象，水下机器

人拍摄到的图像存在颜色失真和对比度降低的问

题。丛晓峰等人撰写的《基于视觉 Transformer 的

多损失融合水下图像增强网络》针对水下图像存在

的质量退化现象，提出了一种基于视觉 Transformer
的多损失融合的方式训练水下图像增强网络，有效

地解决了图像的颜色失真与对比度降低问题。 
面向大范围、自主化的水下协同作业任务，苏

震等人撰写的《基于路径参数一致的水下机器人编

队与避障控制》研究了基于路径参数一致的水下机

器人编队与避障控制问题，利用人工势函数设计了

基于速度修正的避障控制律，实现了机器人编队与

避障控制编队，使系统能够以期望队形跟踪给定参

数化路径，且能够对障碍物进行有效规避。 
本专题的顺利完成，离不开作者、审稿专家和

编辑部的大力支持与协助。在此，我们表示诚挚的

感谢，并希望本专题能给水下机器人相关领域的研

究人员提供一些参考，对水下机器人领域的相关研

究起到积极的促进作用。

 


