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技術摘要

本發明針對無人水面載具(USV)布放與回收系統進行研究，
結合數值模擬與自動控制技術，提升多變海況下之操作穩定
性與安全性。系統透過深度強化學習優化控制策略，可即時
調整作業參數，降低風浪對載具之影響。模擬結果顯示，可
有效降低橫搖幅度並提升布放與回收成功率。另藉由配重設
計改善ROV運動特性，降低碰撞風險，提升整體系統安全性
與海洋自動化作業應用價值。

現有技術描述、
問題及其缺陷

現有無人水面載具(USV)布放與回收技術多仰賴DP動態定位
系統，需高精度感測與定位設備支援，成本高且易受淺水區、
強風浪及GNSS訊號干擾影響。傳統PID控制與既有演算法對
快速變化海況及非線性運動適應性不足，易造成載具穩定性
下降，降低ROV布放與回收成功率。此外，現有固定式
LARS設備多適用於大型船舶，難以部署於小型USV，且易因
載具姿態變化導致設備受損或作業失敗。

本技術發明之目
的及達成功效

本技術建立㇐套結合無人水面載具(USV)與無人水下遙控載
具(ROV)之智能布放與回收系統(LARS)，透過數值模擬、自
適應控制及深度強化學習(TD3)技術，提升多變海況下之作
業穩定性、安全性與自動化能力。系統可在無動態定位(DP)
條件下，透過動態補償與智能控制，穩定執行ROV布放與回
收作業，降低風浪造成之碰撞與失敗風險。相較傳統PID控
制與固定式LARS，本技術具備更佳環境適應性與協同控制能
力，可即時調整航速與姿態，提升惡劣海況下之操作成功率。
其應用涵蓋海洋探測、環境監測、水下維修及離岸風電維護
等領域，具高度產業應用與發展潛力。

適用產業類別 海洋資源開發、再生能源、環境監測、防務作業、水下探測、
海洋資料收集

關鍵字 USV(無人水面載具)、ROV(無人水下載具)、自動布放回收系
統
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