哈尔滨工程大学水下机器人技术重点实验室

开放课题基金指南
重点实验室围绕水下机器人、水面无人艇等开展相关研究，开放课题将围绕实验室的研究方向：体系结构与智能控制技术、声与非声环境和目标感知技术、海洋环境适配技术等开展基础性、前瞻性的科学研究。
各个方向的具体研究内容如下：
（一）体系结构与智能控制技术
· 海洋无人航行器的集群协同技术
· 恶劣海况下USV自主决策与控制技术

· 水下机器人目标连续跟踪与控制融合技术

· 恶劣条件下海洋无人航行器的智能控制技术

· 水下机器人作业过程的水动力系数拟合与手艇耦合特性分析

· 动态、环境扰动下多水中平台互定位方法
· 多水下无人系统协同导航数据融合与扩展方法
（二）声与非声环境和目标感知技术
· 复杂海面场景及目标的深度智能认知技术
· 样本不足条件下的水下小目标的精确检测与识别技术

· 基于深度融合的水中弱目标检测与识别方法
· 声与非声感知特征融合的有效性评估和可视化方法
· 海洋无人航行器的立体全覆盖技术

（三）海洋环境适配技术

· 高海况无人艇总体设计与集成技术
· 水下机器人的水下对接与回收技术

· 恶劣海况下UUV的布放回收方法

· 水下机器人协同操作作业技术
· 浮力调整、自救抛载技术
· 新概念仿生海洋机器人

· 海洋机器人的新概念推进技术

（四）其他前沿问题
