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引言



    

船舶自主导航与远程监控技术的意义

提高航行安全性

自主导航技术能够减少人为因素造成

的航行事故，提高船舶的航行安全性。

提升运营效率

远程监控技术可以实时监测船舶状态，

优化航行计划，提高运营效率。

降低运营成本

通过自主导航和远程监控技术，可以

减少船上人员配置，降低人力成本。



国内研究现状

我国在船舶自主导航与远程监控技术方面已取得一定成果，如北斗卫星导航系统的应用、

智能船舶的研发等。

国外研究现状

国外在船舶自主导航与远程监控技术方面研究较早，如欧洲的智能船舶项目、美国的无人

驾驶船舶计划等。

发展趋势

未来船舶自主导航与远程监控技术将向更高程度的自动化、智能化发展，实现船舶的完全

自主航行和远程智能监控。同时，随着物联网、大数据等技术的不断发展，船舶自主导航

与远程监控技术将与这些技术深度融合，实现更加高效、智能的船舶运营。

国内外研究现状及发展趋势
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船舶自主导航技术



包括GPS、惯性测量单元
（IMU）、雷达、声呐等，
用于感知船舶自身状态和
周围环境信息。

传感器系统 控制系统 推进系统

根据传感器信息，通过算
法计算出船舶当前位置和
航向，并与设定目标进行
比较，生成控制指令。

根据控制指令，通过调整
螺旋桨或舵机等执行机构，
实现船舶的航向和航速控
制。

030201

自主导航系统组成及工作原理
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控制算法设计

针对船舶动态特性和航行环境，设计高效的控制算法，实现精

确导航。

01

传感器融合技术

将不同传感器的信息进行融合处理，提高感知精度和可靠性。

02

路径规划技术

根据船舶当前位置和目的地，规划出最优航行路径。

自主导航关键技术



通过自主导航系统实现无
人船的自动巡航，完成预
设任务。

无人船自动巡航

利用自主导航系统感知周
围环境信息，实现船舶的
自动避碰和防撞功能。

船舶避碰与防撞

结合自主导航技术和物联
网技术，实现港口内船舶
的自动识别和智能调度管
理。

智能港口管理

自主导航技术应用实例



03

船舶远程监控技术



• 监控中心：负责数据处理、显示和存储，是整个系统的核心。
• 通信网络：实现船岸之间的数据传输，包括卫星通信、移动通信等多种方式。
• 船上设备：包括传感器、执行器、控制器等，用于采集船舶状态信息和执行控制指令。
• 工作原理：船上设备通过通信网络将船舶状态信息实时传输到监控中心，监控中心对数据进行处理、分析和存储，并通过
人机界面实时显示船舶状态，同时可下达控制指令到船上设备，实现对船舶的远程监控。

远程监控系统组成及工作原理



保证数据传输的实时性、稳定性和安全性，包括
数据压缩、加密、差错控制等技术。

数据传输技术

对采集的数据进行滤波、融合、预测等处理，提
取有用信息，为监控和决策提供支持。

数据处理技术

通过对船舶状态信息的分析，实现故障的早期发
现和定位，提高船舶运行的安全性。

故障诊断技术

远程监控关键技术
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