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船舶碰撞事故频发

随着全球航运业的快速发展，船舶数量和吨位不断增加，

船舶碰撞事故也呈上升趋势，给人民生命财产安全带来

严重威胁。

避碰决策研究不足

目前，船舶避碰决策研究主要集中在单一船舶避碰方面，

对于多船会遇、复杂水域等复杂情况下的避碰决策研究

相对较少。

提高航运安全水平

通过深入研究船舶避碰行动决策，可以完善船舶避碰理

论体系，提高船舶驾驶员的避碰能力和应急反应能力，

从而降低船舶碰撞事故发生率，保障航运安全。

研究背景与意义



国外研究现状

国外在船舶避碰决策研究方面起步较早，已经形成了较为完善的理论体系，并在实践中得

到了广泛应用。例如，日本、美国等国家在船舶避碰决策支持系统、智能避碰算法等方面

取得了重要成果。

国内研究现状

国内在船舶避碰决策研究方面起步较晚，但近年来发展迅速。国内学者在船舶避碰数学模

型、避碰算法、仿真模拟等方面进行了深入研究，并取得了一定成果。

发展趋势

随着人工智能、大数据等技术的不断发展，未来船舶避碰决策研究将更加注重智能化、自

主化、实时化等方面的发展。同时，多船会遇、复杂水域等复杂情况下的避碰决策研究将

成为重要研究方向。

国内外研究现状及发展趋势



研究目的
本研究旨在通过深入研究船舶避碰行动决策，完善船舶避碰理论体系，提高船舶驾驶员的避碰能力和

应急反应能力，降低船舶碰撞事故发生率，保障航运安全。

研究方法
本研究将采用数学建模、算法设计、仿真模拟和实船试验等方法进行研究。首先建立船舶避碰数学模

型，然后设计并实现智能避碰算法，接着构建船舶避碰仿真系统进行仿真模拟，最后进行实船试验验

证。

研究内容、目的和方法
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船舶避碰行动决策理论基础



船舶避碰行动概念
船舶在航行过程中，为了避免与他船发生碰撞而采取的一系列紧急措施和行动。

船舶避碰行动分类

根据避碰行动的性质和紧迫程度，可分为紧急避碰行动和常规避碰行动。紧急避

碰行动通常是在短时间内需要采取的迅速而果断的行动，而常规避碰行动则是在

航行过程中根据周围环境和船舶动态进行的预防性措施。

船舶避碰行动概念及分类
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信息感知与识别

船舶驾驶员通过雷达、AIS等导航设备获取周围

船舶的动态和静态信息，并进行识别。

碰撞危险度评估

根据获取的信息，对周围船舶的碰撞危险

度进行评估，判断是否存在碰撞风险。

避碰行动方案制定

根据碰撞危险度评估结果，制定相应的避碰

行动方案，包括改变航向、航速等措施。

避碰行动执行与监控

按照制定的避碰行动方案执行相应的操作，

并通过导航设备实时监控避碰效果，确保船

舶安全。

船舶避碰行动决策过程分析



船舶操纵性能

航行环境

人为因素

导航设备性能

船舶避碰行动决策影响因素

不同船舶的操纵性能不同，对

避碰行动的执行和效果产生影

响。

驾驶员的经验、技能水平以及

心理状态等因素也会影响避碰

行动的决策和执行。

航行水域的交通密度、水文气

象条件等因素都会对船舶避碰

行动决策产生影响。

导航设备的精度、可靠性以及

数据处理能力等因素对避碰行

动决策的准确性和时效性具有

重要影响。
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基于船舶领域的避碰行动决策
模型构建



综合考虑船舶的静态和动态信息，以及周围环境和障碍物的情况，构建一个能够实时生成避碰行动建议的模型。

基于船舶领域的避碰行动决策模型

采用分层递阶结构，包括数据输入层、特征提取层、决策层和输出层。数据输入层负责接收船舶和环境信息，特

征提取层提取关键特征，决策层根据特征进行决策，输出层将决策结果以可视化形式展示。

框架设计

模型构建思路与框架设计



通过船舶自动识别系统（AIS）和雷达等传感器采集船舶和环境信
息，包括船舶位置、航向、航速、障碍物距离和方位等。

数据采集

对采集的数据进行清洗、去噪和标准化处理，以便于后续的特征提
取和模型训练。

数据预处理

从预处理后的数据中提取出与避碰行动相关的关键特征，如船舶间的
相对距离、相对速度、碰撞危险度等。

特征提取

数据采集与处理方法
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