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基于数字海图的自主水下机器人路径规划研究 
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(沈阳工业大学机械工程学院) 

  Abstract  为了解决远程自主水下机器人（LAUV）路径规划问题，提出一种基于数字海图
的路径规划算法．该算法对传统人工势场法进行了有效改进，克服了传统人工势场法固有的
缺点和不足，可以用于LAUV离线和在线路径规划．其有效性已在半物理实时仿真平台上得到
了验证．
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