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前言

　　海洋以其极其丰富的资源吸引着人类。
特别是可利用能源日趋枯竭的今天，各国都把目光投到海洋这个地球上最后的能源宝库。
人类目前已经制造了各种海洋运动体，由于受到风、浪的影响，在海上运行的海洋运动体会产生各种
摇荡。
为了完成海洋运动体的各种复杂的使命，它们的运动姿态必须得到控制。
另外剧烈摇荡对海洋运动体的安全航行，对其上的设备、货物及乘员都产生了不利影响。
人们一直进行如何有效地控制海洋运动体运动姿态，减小海洋运动体摇荡的研究，并取得了一定成就
。
本书申所介绍的海洋运动体运动模型、海洋扰动、控制原理等知识，都是研究和设计海洋运动体的航
向和运动姿态控制系统所必需的。
本文所介绍的理论和方法已广泛应用到海洋运动体的航向和运动姿态控制系统研究和设计中，井已取
得很好的效果。
　　希望本书除作为船舶院校的自动控制、船电和电气自动化及其他相关专业的高年级学生和研究生
的教材外，还能为从事海洋运动体运动控制和海洋运动体控制装置研究、设计和生产的工程技术人员
提供帮助。
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内容概要

　　《海洋运动体控制原理》以海洋运动体控制的理论研究和工程应用需要为基础，介绍了海洋运动
体的动力学模型、海洋运动体受到的海洋扰动及它们的模型、海洋运动体运动控制装置，介绍了船舶
航向控制和横摇减摇原理，自动舵原理和减摇装置原理，以及智能技术在海洋运动体减摇系统中的倾
均衡的自动控制以及深潜救生艇动力定位系统控制模型及控制。
　　《海洋运动体控制原理》在介绍海洋运动体控制的理论时，着重介绍了这些理论的工程应用。
　　《海洋运动体控制原理》可作为船舶类院校的自动控制、船舶电气、船舶装置和船舶工程等专业
的高年级学生和研究生的教材，也可供从事船舶、船舶装置及船舶设计和建造的工程技术人员使用。
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章节摘录

　　海上运输是一种很重要的运输手段，与航空、铁路和公路运输比较，它的运输量大，运输成本低
。
随着经济建设的发展和繁荣，海上运输也迅速地发展，各种海上运输船也得到了发展。
同时，为了满足海上运输的需要，各种特种海洋运载器也得到了应用。
　　我国是一个海洋大国，有着辽阔的海疆，海岸线长达8000余公里，还有众多的岛屿，其中的一些
岛屿受到周边国家的蚕食。
为了保卫祖国海疆的安全，维护祖国领土的完整，保护我国海洋资源不受侵犯，我们必须建立强大的
国防力量，其中，海军起着尤其重要的作用。
海军是一支体现国家工业和科技实力的战斗力量，是一个技术十分复杂的军种，潜艇更是我国海军的
主战兵力，它装备有各种水下探测、侦察、通讯、指控设备与各种水下武器装备。
长期以来，为了提高海军舰艇的战斗力，我国科研、工业部门和使用部队对海军舰艇进行了大量的研
究及试验工作，使海军的各类舰艇和特种海洋运载器得到了长足的发展。
　　海洋资源的开发、海上运输和国防建设的需要，推动了海洋运载器研究、设计和生产的发展，推
动了造船工业的发展。
　　在研究海洋运载器时，一个重要的方面是要控制海洋运载器的运动，也就是海洋运动体的控制问
题。
　　本教材就是根据这个需要，介绍海洋运动体的动力学特性以及它们受到的海洋环境扰动，介绍海
洋运动体的建模方法及控制原理。
教材中充分考虑了国防建设的需要，尽可能充实有国防特色的海洋运载器的控制原理。
体现国防特色是本教材的一个特点。
　　1.2海洋运动体　　在海洋上为了完成各种功能，人们使用着各式各样的运动体。
为了完成货物的运输，有着各种货船；为了运送旅客，有着各种客船，或客货兼用的客货船；为了保
卫国防，有着各种军用舰艇；对于水下运行的，有各种潜艇和潜器。
近年来还出现了水下机器人等多种高性能的海洋运动体。
　　虽然海洋运动体的形式多种多样，但是它们仍有着一些共同的特性。
对于水面海洋运动体，它必须具有保持正浮状态的能力，能以足够的速度航行，能在各种水域行动自
如地航行；它还必须有充分的强度能经得起在各种海洋环境中运行的考验，能经受各种风浪的冲击。
对于水下工作的海洋运动体，除了像对水面海洋运动体一样的要求外，它还必须有足够的强度能承受
水下的压力。
　　本教材的主要任务是研究这些海洋运动体的动力学特性，研究海洋运动体的运动控制所必需的数
学模型，研究海洋环境中海浪、海风和海流等对海洋运动体的作用。
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