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智能侦察排爆机器人的发展现状及趋势 
郭栋材  袁关峰  徐天翔  牟伟杰指导老师 

（陆军特种作战学院） 

摘要：随着人工智能及 5G 技术的不断提高，智能侦察排爆机器人在未来特种作战的反恐任务中具有不可代替的作用。本文探
讨了未来几十年国内外侦察排爆机器人的关键发展和进步，阐述了侦察排爆机器人的发展趋势，为研究侦察排爆机器人的军事应用
提供了现实意义。 
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前言 
随着机器人智能的提高以及自适应和连续自治的连续性，其应

用领域已迅速扩展到国民经济和军事技术等各个领域。因此，世界

各国都对研究军用智能侦察排爆机器人表现出了浓厚的兴趣。本文

主要对智能侦察排爆机器人的发展现状及趋势进行探究。 

1 智能侦察排爆机器人研究现状 
1.1 国内研究现状 

 
（a）灵蜥-HW（b）Dragon IV 

图 1-1  侦察排爆机器人 

由中国科学院沈阳自动化研究所和广州卫富公司联合研制的

“灵蜥-HW”型侦察排爆机器人，是一种具有抓取、销毁爆炸物等

功能的新型机器人产品。如图 1-1（a）所示。 

Dragon IV 机器人，第四代侦察排爆机器人，是北京瑞麒公司开

发的。 如图 Figure 1-1（b）所示，它是一种折叠的四轨移动机器

人。 

 
（a）JW-902（b）Cyclops Mk4d 

图 1-2 JW-902 侦察排爆机器人 

北京京金吾公司侦察排爆机器人 JW-902。如图 1-2（a）所示，

机械臂最高伸展 3.2 米。可以将危险品轻轻地放在 1.8 米高的防爆

罐中，并可以轻松将其从爆炸罐中移出。 

1.2 国外研制现状 

 
（a）RMI-9WT   （b）Mini-ANDROSⅡ 

图 1-3 侦察排爆机器人 

国外的侦察排爆机器人产业已经形成规模，众多著名厂商竞相

研发新产品。如图 1-2（b）所示，Cyclops 采用了车型结构，可以

在狭窄的空间内轻柔地操作并且体积小。Cyclops 具有清除障碍物

和爬升的能力，可携带并操作爆炸物拆卸器，小型武器，机械手，

手动工具，化学武器和爆炸物探测器，X 射线探测器，热成像系统

等。 

RMI-9WT 为由加拿大 Pedsco 公司生产的大型侦察排爆机器

人，如图 1-3（a）所示，它广泛应用于搜查、排爆、监控及放射

性物质的排除等危险环境。 

Mini-ANDROSⅡ为 Andros 家族中的一款，如图 1-3（b）所示，

其机械人车身较小，可以在大型机械人不能到达的区域进行操作[3]。 

 
图 1-4  手推车 MK8 PlusII 侦察排爆机器人 

野牛中型侦察排爆机器人，如图 1-4 左所示，可无线遥控或

采用一个便携式装置通过光纤操作。图 1-4 右叫土拨鼠侦察排爆机

器人，遥控距离 1 千米，它用于爆炸物的探测和检测（UXO）和临

时爆炸物的放置（IED）[4]。 

2 智能侦察排爆机器人关键技术 

2.1 双目立体定位技术 

双目立体定位技术侦察排爆机器人技术是仿生技术的一种应

用。立体视觉用于模仿人的眼睛，利用两副眼镜之间的视觉差异来

计算图片中物体的距离。双目立体定位技术的定位步骤通常包括：

图像获取，相机校正，图像呈现，立体声调整，三维修改，输出效

果和其他六个功能。 

2.2 机械臂运动控制系统 

在知道爆炸物位置的情况下，有必要确保智能侦察排爆机器人

可以用机械臂精确控制炸药。通常，机械臂由大功率电动机驱动，

并且有必要通过数学运算来计算电动机的运行时间，以确保机械臂

的精度 [6]。 

2.3 控制系统和通讯方式 

智能侦察和排爆机器人的分布式控制系统是目前相对先进的

控制系统。它是由过程控制和过程监视系统组成的多级计算机系

统。控制系统主要包括三部分：本机，控制台和通讯设备。操作员

使用通讯设备通过后控制台进行控制。 同时，该设备可以自行运

行，轻松执行任务并监视周围的视频和音频环境。 

3 智能侦察排爆机器人发展趋势 
3.1  标准化、模块化 
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目前，各种机器人的开发仍处于分离状态，各个研究机构使用

的组件规格也不同。 为了促进机器人的发展，有必要采用标准化

组件，例如像 1970 年代 PC 行业的发展。由于每个模块的功能单一，

复杂度低且易于实现，因此可以通过增加或减少模块来更改系统功

能，并且很容易形成序列化产品[7]。 

3.2  控制系统智能化 

侦察排爆机器人作为一种地面移动机器人，经过多年的研究和

发展，已取得了很多成果。到了 90 年代，一些移动机器人逐渐向

自主型发展，即依靠自身的智能自主导航、躲避障碍物，独立完成

各种排爆任务。 

3.3  通讯系统网络化 

通信系统是侦察排爆机器人控制系统的关键模块之一。 目前，

国外的移动机器人网络控制研究取得了一些进展，并出现了互联网

上的远程控制实例。用户可以通过互联网进行远程导航和控制。 基

于互联网的机器人的远程操作可以使操作员远离危险的侦察排爆

操作环境，并避免人身伤害。 

4结束语 
在特种作战中，无论是侦察突击还是防爆拆除，这都与智能侦

察排爆机器人的存在密不可分。 经过数十年的研究，我国的智能

侦察排爆机器人取得了丰硕的成果。未来将有越来越多的机器人投

入战场，它们在反恐行动中也将发挥越来越重要的作用 。 
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