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基于运动平衡点的水下机器人自主避障方式 
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(哈尔滨工程大学船舶与海洋工程系) 

  Abstract  当前大多数水下机器人的实时避障方式只简单地考虑了目标和障碍物之间的相
对距离，并没有考虑实际的海洋环境以及会不会对控制器产生不利的影响．本文研究的目的
就是从实际出发，通过设定各个自由度上的运动平衡点，将水下机器人的自主避障规划和运
动控制结合起来，设计出一个集目标、障碍物和控制性能一体的避障规划方式，从仿真实验
结果来看，机器人可以安全地通过障碍空间，到达目的地．
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