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摘  要  俄乌冲突中，无人艇作战的成功应用，展现了无人艇在未来海上作战的巨大潜力与军事价值。

基于俄乌冲突中无人艇作战的重点案例，详细分析了案例中无人艇的基本特性、突袭作战、协同作战等方面

要素；从作战和制造 2 个角度，剖析了无人艇的应用特点；针对无人艇不同作战阶段特点，提出了无人艇反

制策略；最后给出了我军发展无人艇及反无人艇作战能力方面的建议，可为我军作战能力建设提供重要借鉴。 
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Analysis and Research on Operational Application of Unmanned Surface Vehicles in 
Russia-Ukraine Conflict 
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Abstract  In the Russia-Ukraine conflict，the successful application of unmanned surface vehicles（USVs）
shows the great potential and military value of USVs in the future maritime operations. Based on the key cases of 
USVs in the Russia-Ukraine conflict，the basic characteristics，surprise operations，cooperative operations and other 
elements of the USVs in the cases are analyzed in detail in this paper. The application characteristics of USVs are 
analyzed from the perspectives of combat and manufacturing. Counter-USV strategies are proposed based on the 
characteristics of different combat stages of USVs. Finally，some suggestions on development of USVs and 

counter-USV combat capabilities in our military are put forward，which can provide important reference for the 
construction of our military combat capabilities. 
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0  引言 

2022 年 2 月 24 日，俄罗斯对乌克兰发起“特

别军事行动”，该军事行动持续至今仍未结束[1]。 

在这场旷日持久的现代化军事冲突中，各种高新无

人装备频繁登场，并逐渐成为主要作战装备，打破

了以往以有人装备为主的作战模式。其中，无人艇

（Unmanned Surface Vehicle，USV）在海上突袭作



第 6 期 张家奎，等：俄乌冲突中无人艇作战运用的分析研究 ·617· 
 

 

战的成功应用，引起世界各国的关注[2-4]。无人艇

是一种二战时期便出现的水面平台，不需要搭载

作战人员，具备一定自主航行和自主执行任务的

能力 [5-7]，随着新型材料、通信、能源等技术的发

展，无人艇的作战能力大幅提升，显现出越来越重

大的军事应用价值，在未来海上作战中，无人艇作

战必定是极其重要的作战样式。 

目前，国内外对无人艇的应用研究，主要围绕

无人艇装备本身开展，分析总结无人艇的功能特

点、任务分类[8-9]，以及设计、制造、运行等关键

技术[10-17]，反无人艇方面，主要是弹药作战效能的

研究[18-19]。整体上，国内外对无人艇作战应用及反

制策略的分析研究较少，而在未来海上作战中，应

用或对抗无人艇作战时，掌握无人艇的作战特点、

无人艇的反制策略，是我军取得作战胜利的基础。

因此，基于现有应用案例，开展无人艇的作战应

用及反制策略的分析研究，对于推进我军无人艇

装备/反无人艇装备的建设，抢占装备发展的战略

制高点，打赢未来海上战争具有重要意义。 

本文主要针对无人艇在俄乌冲突中的重点应

用案例，展开分析研究，结合无人艇装备的基本功

能特点，分析了无人艇的作战和制造特点，并提出

了无人艇的反制策略，为我军建设无人艇和反制无

人艇提供重要借鉴。 

1  无人艇在俄乌冲突中的作战应用 

据统计，俄乌冲突中，乌克兰使用攻击型无人

艇攻击俄罗斯的行动多达 19 次，其中 9 次有战果，

5 次取得较大战果，如击沉舰船、重伤桥梁等，攻

击成功率接近 50%，攻击型无人艇难以有效反制，

整体作战使用效果良好。 

1.1  无人艇作战重点案例 

1）乌克兰突袭俄塞瓦斯托波尔港。 

2022 年 10 月 29 日，乌军出动 9 架无人机和 7

艘无人艇对俄黑海舰队基地塞瓦斯托波尔发动“自

杀”式海空突袭。2022 年 9 月 21 日，俄发现 1 艘

MAGURA V3 无人艇从黑海冲上克里米亚海岸，该

位置靠近俄罗斯位于塞瓦斯托波尔的海军基地。由

此可推断，此次袭俄塞瓦斯托波尔港的无人艇极有

可能采用 MAGURA V3 无人艇（图 1）。 

行动时间：凌晨； 

打击对象：俄黑海舰队基地； 

作战方式：攻击型无人艇与无人机协同； 

行动效果：俄罗斯称，黑海舰队的“纳蒂亚”

级扫雷舰（266M 型）“伊万·戈卢贝茨”号在袭击

中受到“轻微损坏”。 

 

图 1  “MAGURA V3”无人艇 
Fig. 1  MAGURA V3 USV 

 
2）乌克兰袭击俄克里米亚大桥。 

2023 年 7 月 17 日，乌克兰凌晨出动 2 艘

MAGURA V5 无人艇（图 2）袭击克里米亚大桥。 

行动时间：凌晨； 

打击对象：克里米亚大桥； 

作战方式：攻击型无人艇远距奔袭（320 n mile）； 

行动效果：一段桥面被炸毁（图 3），交通中断

近 3 个月。 

 

图 2  “MAGURA V5”无人艇 
Fig. 2  MAGURA V5 USV 

 

图 3  受损的克里米亚大桥 
Fig. 3  Damaged Crimean Bridge 
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3）乌克兰袭击“伊万诺维茨”号导弹艇。 

2024 年 1 月 31 日夜间至 2 月 1 日凌晨，乌克

兰国防部情报总局第 13 特种部队，出动多艘

MAGURA V5 无人艇袭击俄黑海舰队“伊万诺维

茨”号导弹艇。该艇位于克里米亚最深湖泊多努兹

拉夫湖的港口，在多次被击中后最终沉没。 

行动时间：夜间至翌日凌晨； 

打击对象：“伊万诺维茨”号导弹艇； 

作战方式：多艘无人艇集群+“星链”； 

行动效果：击沉“伊万诺维茨”号导弹艇。 

“伊万诺维茨”号导弹艇建造于 1988 年，长

约 56 m，满载排水量 549 t。装备有 4 枚 P270 

型远程超音速反舰导弹，以及 1 门  AK-176 型 

76 mm 主炮和 2 门 AK-630 型 6 管 30 mm 速射

炮。据称，其价值约为 6 000~7 000 万美元 

4）乌克兰袭击俄 755 型登陆舰。 

2024 年 2 月 14 日，在克里米亚阿卢普卡附近海

域，乌克兰国防情报局第 13 特种部队，出动多艘

MAGURA V5 无人艇对俄 755 型登陆舰 “凯撒·库

尼科夫”号”的袭击。该舰最终左舷破洞并沉没。 

打击对象：755 型登陆舰“凯撒·库尼科夫”号”； 

作战方式：多艘无人艇集群+“星链”； 

行动效果：击沉“凯撒·库尼科夫”号”。 

“凯撒·库尼科夫”号”舰长 112.5 m，舰舷宽

15 m，吃水 3.7 m，标准排水量 3 450 t，满载排水

量 4 080 t。装备 2 座双联装 57 mm 舰炮，2 座 4

联装的防空导弹发射装置和固定式"冰雹"122 mm

多管火箭炮。 

5）乌克兰袭击俄塞瓦斯托波尔港。 

2024 年 1 月，乌克兰首次使用“海宝贝”（Sea 

Baby）无人艇（图 4）发射 Schmel 火箭弹，对俄

塞瓦斯托波尔港附近的海上目标实施攻击。 

 

图 4  “海宝贝”无人艇 
Fig. 4  Sea Baby USV 

行动时间：凌晨； 

打击对象：港口附近的海上目标； 

作战方式：无人艇搭载火箭弹远程打击（交战

发射了 14 枚弹药）； 

行动效果：成功击中数个海上目标，造成一系

列舰船损伤。 

6）乌克兰袭击切尔诺莫尔斯克地区乌兹卡湾。 

2024 年 5 月 6 日凌晨，乌克兰主要情报局

（HUR）特种部队在临时占领的克里米亚击中了 1

艘俄罗斯快艇。 

行动时间：凌晨； 

打击对象：港内停泊舰船； 

作战方式：无人艇“自杀式”袭击； 

行动效果：乌克兰制造的 MAGURA V5 无人

艇成功袭击了港内停泊的 1 艘俄罗斯快艇。 

1.2  无人艇作战案例分析 

俄乌冲突中，无人艇作战的案例主要是乌克兰

发起，而乌克兰目前一共有 3 代无人艇，分别是：

“MAGURA V3”（第 1 代）’“MAGURA V5”（第 2

代）’“海宝贝”（第 3 代）。其中“海宝贝”是一种

多用途无人艇，由乌克兰安全局自主开发。3 代无人

艇主要战技指标如表 1 所示。 

 
表 1  无人艇主要战技指标 

Table 1  Main technical indicators of USVs 

参数 MAGURA V3 MAGURA V5 “海宝贝”

尺寸/m 长 5.5 
长 5.5； 

宽 1.5； 
长 6 

重量/t 1 1 1.5 

航速/kn 最大 43 
最大 42； 

巡航 22； 
最大 48 

航程/n mile 43 450 540 

导航 卫星/惯导 GPS/惯导/目视 - 

传感器 光学 红外/光电 光学/光电 

通信 星链卫星通信

带有空中中继

器的网状无线电

或卫星通信 

星链卫星通信

控制 地面遥控 自主/地面控制 远程控制 

引信 撞击引信 - 撞击引信 

有效载荷/kg 200 320 850 

成本/万美元 25 27.3 21.2 

其他 续航时间 60 h
水线以上高度

0.5 m 

载荷可升级

为 6×RPV-16

温压榴弹发射

器 
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1）基本特性。 

从表 1 可以看出，无人艇具备卫星通信能力，

可以通过空中链路进行远程控制，实现远距、高速、

可靠的人在回路控制，实现可控远程作战。USV

尺寸小、重量轻，吃水较浅，可以适应大多数水深

环境。无人艇船体大都采用流线型设计，在海上航

行阻力小、能耗低，因此，无人艇机动性较强、航

程较远，可实现远程作战。 

同时，无人艇尺寸小、外装涂料使得雷达反射

面小，甚至能半潜航行，隐蔽性能较好，搭配其较

强的机动性，具有较强的水面突防能力，适用于远

程控制的奔袭作战。 

2）突袭作战。 

在上述对俄的袭击作战案例中，行动时间均是

在夜晚及凌晨，结合无人艇尺寸小、浅色外装的特

点，能更加隐蔽地抵近目标区域，抵近后高速机动

发动冲击，进行水面突防，同时寻找高价值目标进

行袭击。乌克兰 3 代无人艇均是自杀式无人艇，携

带炸药近距离爆炸，以低成本无人艇毁伤高价值目

标，属于是以小换大，实现较好的敌我交换比。同

时，“海宝贝”可升级载荷为温压榴弹发射器，发

射火箭弹实施远程打击，进一步降低战损，提高敌

我交换比。 

另外，无人艇具备一定的自主控制能力，但智

能化程度还不足以完全独立完成突袭作战任务，因

此在上述案例中，无人艇均是依靠人在回路进行远

程遥控实现的袭击，由于人在回路的介入，导致无

人艇的突防航线和袭击目标更加难以预测，这在一

定程度上，提高了无人艇的作战效能。 

3）协同作战。 

无人艇作为水面平台，技术上可以实现超视距

通信、跨域通信，可组建多数量、多种类装备的集

群协同作战。无人艇通过空中链路进行通信，可以

与无人艇组成集群，实现集群协同作战。同时，无

人艇通过空中的通信网络，与无人机组成集群，实

现多类装备的集群协同作战。同时，无人艇具备较

强的载荷能力，可以通过携带无人机进行水面突

防，突破防线后再艇机分离实现海空协同作战。 

目前无人艇的集群协同依靠简单的自动控制

和人在回路控制实现，容易受到电子干扰，如果要

进一步发挥无人艇的集群协同作战能力，需要无人

艇装备的自主智能控制来完成集群协同作战。随着

AI 技术的发展，无人艇实现自主智能控制将愈发

可行，智能化建设也是无人艇未来非常重要的一个

发展方向。 

4）存在不足。 

在俄乌冲突中，无人艇的使用还存在一些不足

之处。装备技术方面：无人艇智能化程度不足，不

具备自主实施作战行动能力，在信号干扰时无法自

主决策、自主攻击。远程通信技术可靠性不高，容

易受到电子干扰，目前无人艇的应用主要由人操

纵，对通信链路可靠性较为依赖，面对复杂环境下

的远程操作、精确打击和长时间持续作战需求，经

常出现性能不稳定或达不到预期效果的情况。隐蔽

与续航技术互斥，为了保证隐蔽性，无人艇尺寸较

小，导致续航无法满足远洋作战，一定程度上限制

了无人艇的应用场景。 

作战应用方面：作战样式单一，目前俄乌冲突

中，由于各种因素的影响，无人艇的应用更多的是

偏向于作为自杀式水面机动炸弹使用，作战样式较

为单一，可尝试无人艇执行特殊任务，实施心理战

或信息对抗战。作战体系亟待完善，无人艇不仅具

备较强的单装作战潜力，也具备极强的协同作战潜

力，目前，无人艇尚未形成完备的有人/无人、无人

集群作战体系，影响了其整体作战效能。作战场景

有待扩展，无人艇水面航行速度快，具备较强的水

面突防能力，但目前仅限于攻击海面停泊的舰艇，

有待扩展作战场景，充分发挥其非对称作战潜力。 

2  无人艇的应用特点 

无人艇的应用特点主要从收益和成本 2 个方

面分析，收益主要体现在无人艇的作战特点，其作

战应用的作战能力、体系协同、作战效能，决定了

能否实现克敌制胜、达到预期目标；成本主要体现

在无人艇的制造特点，制造的难易、材料成本、时

间周期等，决定了是否能够大批量、可消耗的使用。 

2.1  无人艇的作战特点 

无人艇具有低成本、长续航、高航速、高隐身、

高装载、易通信等突出特点，可应用于远程奔袭打

击、体系协同作战、自主智能作战，作战效果好，

作战样式多，作战能力强，具有非对称、体系化、
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智能化作战特征。 

1）非对称作战，作战效能好。 

无人艇续航长、隐身强、航速高，具有较强的水

面突防能力，在恶劣天气或者夜晚，可远程航行，有

效突破防区，快速抵近敌方目标实施远程袭击作战。

由于其尺寸小、隐身强、航速高，现有手段难以反制

其袭击作战。同时，无人艇具有对空、对潜的通信能

力，可以与无人机、无人潜航器等实施协同作战，充

分发挥装备各自的优势，对敌方实施多领域、多波次、

多目标的有效打击。因此，无人艇袭击成功率高，能

对敌方高价值目标实施有效毁伤，作战效能好，以低

成本无人艇兑子高价值目标，作战性价比高。 

2）体系化作战，作战样式多。 

无人艇易通信、可跨域通信，具有较强的通联

能力，可以通过对空、对潜通信，融入陆、海、空、

天、潜等大体系，与体系内其他平台装备协同，实

现体系化作战。无人艇融入大体系，在获得大体系

资源支撑的同时，将极大丰富无人艇、大体系的作

战样式。无人艇搭载人在回路控制系统，可实现远

程控制作战；无人艇协同导弹系统，可实现无人艇

消耗敌防御兵力、导弹有效毁伤敌目标；无人艇协

同无人机，可以发动海空联合突袭；无人艇协同无

人潜航器，无人艇可以为无人潜航器提供控制及目

指信息，无人潜航器将带来更强的隐蔽性和突击能

力，可以实现海潜突袭；无人艇集群协同作战，可

实现“鲨群”战术，高效制敌。 

3）智能化作战，作战能力强。 

无人艇可自主航行、自主遂行作战任务，具有

一定的自主作战能力，随着 AI 技术的发展和国家

装备智能化战略的实施，无人艇可实现智能化作

战。无人艇基于先进算法构建自适应杀伤网、指挥

网、保障网，形成弹性、敏捷、自组织海上自主作

战体系，加速决策进程，加快“观察–定位–行动–

决策”周期，提高无人艇海上作战能力。无人艇智

能化作战将深度变革海上无人作战力量运用模式，

助推无人作战概念迭代更新，加速无人作战形态演

化，成为改变未来无人海战的新引擎。 

2.2  无人艇的制造特点 

无人艇最早起源于二战，已有 80 年的历史，经

历了多个阶段的发展和创新，如今，无人艇技术门槛、

制造成本、改装难度相对较低，易于大批量制造和使

用，用于“四两拨千斤”的颠覆性非对称作战。 

1）技术门槛低，装备易研制。 

无人艇是船体结构、动力、通信、控制等成熟

技术的拓展应用和能力集成，对新型技术或高端技

术的依赖性不强。在攻击型无人艇应用场景中，功

能单一，性能要求较低，关键技术易攻关，不存在

卡脖子技术。所以，无人艇研制技术门槛低，容易

被掌握，世界上无论是强大国家，还是民间组织，

均可以实现无人艇的制造和使用。 

2）制造成本低，装备易量产。 

无人艇尺寸小，所需材料少。无人艇制造所需

材料无特殊要求，可采用有机复合材料，也可以采

用普通材料，来源广泛、成本低，所需设备功能简

单、数量少，耗费资源少。因此，无人艇制造的供

应链配套建立容易、生产成本低、生产周期短。同

时，无人艇制造技术门槛低，在特殊时期，即使民

用等非专业单位也可以应急动员，实现无人艇的大

规模量产，快速提升一国无人艇的生产制造能力，

为无人艇作战应用提供强有力的兵力保障。 

3）改装难度低，装备易转化。 

无人艇种类繁多、用途广泛，大多应用于环境

监测、海洋勘探、海上搜救、巡逻侦察、反潜、反

水雷等领域。在不同应用场景下，无人艇搭载不同

功能载荷开展作业，但在整体结构上较为相似，可

快速进行加改装，实现功能的更替。攻击型无人艇

属于消耗型兵力，战前需要大量储备，可将非军用

无人艇或进购其他国家现有的无人艇，快速加改

装，转换为攻击型无人艇投入战场使用。 

综上，无人艇作战应用属于典型的无人兵力作

战应用。无人艇可低成本、大规模生产，快速形成

作战能力，作战中可大量消耗、无人员伤亡、作战

样式丰富、体系协同能力强，实现非对称作战，作

战应用收益高。 

3  无人艇的反制策略 

关于无人艇的反制策略方面，国内外研究和实

际应用案例均较少，目前应对无人艇袭击，大多是

临场实施火力打击，但由于无人艇目标小、机动性

较强，火力打击效果欠佳。 

3.1  无人艇反制分析 

针对乌克兰多次无人艇袭击行动，俄罗斯采取
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了相应反制对策：俄黑海舰队在塞瓦斯托波尔港口

布置了多层拦阻网，阻止自杀式无人艇靠近，在后

续的乌军无人艇袭击事件中证明了该方法的有效

性；2024 年 7 月，俄罗斯海军研发的无人艇和水

下无人装备主动防护系统问世，在无人装备接近

时，系统远程引爆。另外，俄军事专家还提出了使

用电子战系统干扰乌军无人艇的操控、提前预判袭

击手段从而重点防御等反制措施，但目前仍然未形

成系统性的无人艇反制策略。 

根据俄乌案例可知，俄乌冲突中无人艇多是人

在回路遥控的自杀式作战，其作战行动可以分为预

备出发、隐蔽航行、水面突防、遥控袭击等阶段，

在预备出发、隐蔽航行阶段，无人艇离我控区域较

远，反无人艇主要以预警探测、获取其作战行动信

息为主；在水面突防、遥控袭击阶段，无人艇需要

进行实时无线通信，并在水面上高速机动，可以通

过阻隔防御、电子干扰、快速打击等手段来限制或

消除其作战能力，实现反无人艇。 

因此，在无人艇作战行动的各个阶段，根据其

不同行动特性进行针对性反制，可形成系统性的无

人艇反制策略。 

3.2  无人艇反制手段 

根据无人艇反制分析，从无人艇预备出发、隐

蔽航行、水面突防、遥控袭击等 4 个阶段，采取预

警探测、阻隔防御、电子干扰、快速打击进行反制。 

1）预警探测。 

先发制人，通过情报或前出探测，提前判明敌

无人艇袭击行动，针对性防御反制。无人艇尺寸小

（俄乌战中无人艇船身 3~5 m）、机动性较强（可达

40 kn 航速），具有较好的水面突防能力，要主动反

制敌方来袭无人艇，需要提前获取敌方无人艇行动

信息，为处置敌方无人艇预留一定时间窗口。预警

分为情报预警和感知预警，情报预警是通过情报分

析，提前判明可能的袭击行动，合理分配和使用防

御力量，针对性设计反制作战；感知预警是通过侦

察兵力进行广域的巡逻探测，远距离提前感知敌方

无人艇，发现目标信息后，实施跟踪识别，判明敌

方袭击行动，合理设计防线及针对性反制方案。在

港口要地，可以采用地海雷达实施广域的预警探

测；在海上航行，可以通过舰船上空中兵力实施广

域的预警探测。 

2）阻隔防御。 

以静制动，通过在外围构建静态防御带，阻隔

或毁伤敌方来袭无人艇。无人艇尺寸小、隐蔽性能

较好（雷达反射面小，甚至能半潜航行），对其进行

广域探测难度较大。在没有广域探测能力的支撑时，

要实现对敌方来袭无人艇的防御，可以在保护目标

的外围设置静态防御带，守株待兔，被动反制敌方

来袭无人艇。在港口要地、海上固定设施周围，设

置栅栏、挂网等阻隔设施进行常态化防御；在海上

执行任务暂泊海面的舰船，可在舰船外围散布带炸

药的角反射器，对自主袭击的无人艇进行诱骗毁伤。 

3）电子干扰。 

领域封锁，在我控领域，对敌无人艇实施电子

干扰，封锁其行动能力。无人艇尚未实现自主智能，

在目前的作战应用中，无人艇需要有相应一定的后

方资源支撑，如卫星或者空中无人机、人在回路控

制系统等。因此，在敌方无人艇入侵我控领域后，

可以通过电子干扰手段，对无人艇实施干扰，有效

阻塞或切断无人艇与其后方资源的联系，让敌方无

人艇失去控制，削弱或摧毁其突防能力，然后再对

其实施处置，实现以逸待劳。 

4）快速打击。 

以快打慢，通过所见即打的超高速武器、具有

制导能力的打击武器对敌无人艇实施有效打击。无

人艇尺寸小（俄乌战中无人艇船身 5 m 左右）、机

动性较强（可达 40 kn 航速），0.25 s 后整艇即可离

开原坐标位置，一般的舰炮、机枪火力难以击中，

需要所见即打的超高速武器，或者具有制导能力的

打击武器才能实施有效毁伤打击。同时，无人艇是

低成本装备，采用反舰反潜武器装备实施毁伤打击

效费比低，需要构建低成本、高效打击手段。高能

激光武器、高能微波武器可以实现所见即打，而无

人艇外壳多为非金属有机材料，高能激光武器、高

能微波武器可以对其实现有效毁伤；航空深弹具有

一定自导能力，成本低，可以通过快速部署航空深

弹+临时性飘雷，对敌方无人艇实施封锁歼灭；无

人机成本低、移动速度快，可以携带炸药等打击载

荷，对敌方无人艇进行追踪打击。 

综上，无人艇的反制策略主要有预警探测、阻

隔防御、电子干扰、快速打击等手段，整体思路为
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“以静制动，先发制人，领域封锁，以快打慢”。其

中，阻隔防御适用于保护静态目标，预警探测、电

子干扰、毁伤打击适用于保护动态目标。但我国海

岸线较长，阻隔防御资源耗费不一定小。因此，需

要重点发展低成本、高效反制手段，对各种手段进

行合理的组合设计，实现有效、可靠的反制。 

4  结束语 

根据无人艇的作战特点、制造特点和实战应用

情况，可以看出在应用方面：无人艇好用难防，突

袭攻击效能高，非对称制胜突出；在制造方面：无

人艇价低易造，按需加改装快捷，易于大规模使用。

因此，无人艇将成为未来海上作战的重要力量，尤

其是弱方对抗强方，实现非对称颠覆性制胜作战。 

建议着力发展反无人艇体系装备作战能力，同

步提升攻击型无人艇抗敌方反制能力： 

1）反无人艇体系装备作战能力。 

依托沿海重要城市港口、海上岛礁基地和石油

钻井平台等大型设施，建设常态化反无人艇探测预

警系统，实现重要海域对无人艇的常态化监视；在

重要军事基地、重要民用港口建设反无人艇防御拦

截系统，实现对无人艇的远程阻隔；开展舰载制式

反水面无人技术装备研究，加快反无人艇软硬杀伤

能力建设，软杀伤方面加大电子干扰压制对抗能力

发展，硬杀伤方面加大超高速、可制导的打击能力

发展，实现对无人艇的有效毁伤打击。 

2）攻击型无人艇抗敌方反制能力。 

在抗拦截方面，重点提升攻击型无人艇的障碍

穿越、多域协同作战能力；在抗干扰方面，重点提

升攻击型无人艇的电子对抗、智能化自主决策能

力；在抗打击方面，重点提升攻击型无人艇的高隐

身、集群协同、诱骗防护能力。 
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