
 

多孔介质材料让自主水下机器人“游”得更远
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近日，中国科学院沈阳自动化研究所科研团队提出了一种可提高自主水下机器人续航力的方法，
通过采用多孔介质材料作为耐压壳体表层，降低航行阻力，可使自主水下机器人在外形和电池容
量不变的情况下“游”得更远，相关成果发表于OceanEngineering。

目前，大多数自主水下机器人通过自身携带能源供电，受电池能量密度等因素影响，为提高其续
航能力，通常会选择低功耗电子设备、高效推进方法和低阻力外形设计。沈阳自动化所海洋信息
技术中心研究人员提出了一种采用多孔介质材料作为耐压壳体表层的方法降低航行阻力，从而提
高自主水下机器人的续航能力。

在该项研究中，科研人员分析了自主水下机器人表面采用多孔介质材料作为耐压壳体表层时的力
学特性和减阻机理，并以Renus100AUV和Suboff本体为研究对象，开展了多工况条件下的仿真对
比测试，结果发现，多孔介质材料的厚度及粘性系数与水下机器人的航行阻力密切相关。航行阻
力随着多孔介质的厚度和粘性系数的增加而增大。以Remus100AUV以航速1.54m/s航行为例，当
多孔材料的粘性系数约为830kg/m3

s时，水下机器人表面附着多孔材质时的航行阻力与表面无多孔材料时的航行阻力接近；当多孔
材料的粘性系数小于830kg/m3

s时，其航行阻力比表面无多孔材料时的航行阻力小，并且航行阻力随着多孔粘性系数的减小而
减小。

仿真与试验结果表明，多孔介质材料能够改变水下机器人表层流体特性，并且在一定工况条件下
，附着在水下机器人表面的多孔介质材料确能减小水下机器人的航行阻力，从而在其它条件相同
的情况下可进一步提高自身续航能力。
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水下机器人附近流体速度梯度变化图

红色圆圈内表示圆柱体稳定航行时表层有无多孔介质的阻力对比情况
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