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中国造船工程学会标准制修订项目立项申请书

项目名称（中文） 岸基远程控制系统控制权切换试验标准

项目名称（英文）
Test Standard for Control Right Switching of Shore-Based

Remote Control System

制修订 ☑制定 □修订 被修订标准号

被修订标准名称 （限本学会标准） 编制周期
12 个月 □18 个月

□其他

起草单位

（不少于 3家）
大连中远海运重工、大连海事大学、上海船舶运输科学研究所

联系人 吴飞 地址 大连市甘井子区大连湾中远路 80 号

电话 13889488097 邮箱 wu.fei2@coscoshipping.com

技术与市场

发展背景

随着国际海事组织（IMO）自主船舶规则（MASS Code）将于 2026

年通过，全球航运业正加速向智能化转型。在自主航行技术从单船

智能向“船-岸-人”协同演进的过程中，岸基远程控制作为实现 MASS

定义的第二、三级自主度（远程控制且有/无船员在船）的核心功能，

其技术成熟度已成为制约工程化应用的关键。当前，技术发展已从

实现基本的远程监控功能，迈入解决复杂海况下船岸控制权无缝切

换。如何确保在紧急情况下实现自主航行、岸基控制与船员接管之

间的可靠、安全切换，成为行业亟待突破的核心问题。在此背景下，

需构建一套统一的控制权切换试验标准。通过标准化的测试场景、

性能指标与评估方法，有效解决当前各系统间切换逻辑互认难、安

全验证成本高的问题，成为加速产品入级、保障运营安全的必由之

路。市场迫切需要一套国际公认的岸基远程控制船岸控制权切换标

准来评估系统响应时延及切换失败安全机制，这吸引了全球主要船

级社、通信设备商、系统集成商及科研机构的竞相投入，以抢占未

来自主船舶远程控制领域的技术话语权与市场先机。

标准必要性和

可行性

(1)立项必要性

据市场研究数据，2025 年全球自主船舶市场规模约 65.8-81 亿

美元，远程操作（远程驾控）目前占据约 51.4%的份额，是市场主力。

然而，全球市场普遍面临严格法规缺失、缺乏全面规范自主船舶运

营国际法律等制约因素。国内方面，《智慧航运 2030 行动计划》等

顶层设计已明确发展方向，以大连海事大学“新红专”轮为代表的技

术实践达世界领先水平，但试验标准滞后问题亟待解决，以释放更

大市场潜力。

(2)立项可行性

我国在远程控制算法及数字孪生平台领域已具备扎实的技术积累，

大连海事大学等科研机构已建成多个智能船舶岸基控制中心与虚实



融合测试平台，在“新红专”轮等实船项目中积累了丰富的船岸交

互场景数据与控制权切换案例。依托现有的产学研用联合攻关机制，

具备整合航运企业（运营场景）、船级社（入级规范）及科研院所

（测试方法）优势资源的条件。通过借鉴 ISO 25934《自主航行系统

验证程序开发指南》、中国航海学会《船岸协同智能航行系统构建

指南》、中国船级社.《船舶自主航行附加标志检验指南》、中国船

级社.《智能船舶规范》等现有规则，可确保新标准制定既符合技术

前沿，又能紧密对接工程实际与海事监管需求，形成船岸控制切换

的完整验证体系。

国内外情况

简要说明

国际上，随着国际海事组织（IMO）MASS Code 即将于 2026 年通

过，主要海事国家及标准化组织已率先在船岸远程控制领域展开布

局。国际标准化组织 ISO 25934《自主航行系统验证程序开发指南》，

明确将控制权切换等场景纳入测试范围。在区域层面，法国船级社

《自主航行指南》，挪威船级社《自主和遥控船舶规范》分别对自

主船舶控制权获取优先级做了相关说明。

国内方面，我国已将智能船舶远程控制相关标准纳入顶层规划。

交通运输部海事局于 2026 年 2 月发布的《2026 年度船舶技术规范立

项计划》中，明确将《智能船舶远程驾控技术与检验暂行规则》列

入第二类研究起草计划，中国航海学会 2023 发布的《船岸协同智能

航行系统构建指南》指出船岸间行为匹配，结构互补达到或接近最

优的技术实现方式，中国船级社在 2023 年《船舶自主航行附加标志

检验指南》指出自主航行船舶控制位置能够进入/退出自主航行系统

并能应急介入人工控制的位置，2026《船舶智能规范》提出远程控

制站通过接收相关船舶信息对船舶进行检测和控制，中国海事局

2023 年发布的《船舶自主航行试验技术与检验暂行规则》对控制权

限及转换提出了相关需求：自主航行或远程控制功能出现异常情况，

应在相关控制位置立即发出视觉和听觉报警，并能迅速被船上人工

接管或具有其他防止失控的有效措施，不同场景下的操作模式应与

其设计方案相符。这标志着国家层面正式启动该领域的法规制定工

作，但相关标准并未对控制权切换场景以及具体功能进行详细规定。

对于在前期技术积累上，依托大连海事大学等科研机构的岸基控制

中心与虚实融合测试平台，在“新红专”轮等实船项目中已积累丰

富的控制权切换案例，具备控制权切换试验标准具体实验条件。

标准适用范围

和主要技术内容

（1）适用范围

本标准适用于安装有远程驾控系统的海船与内河船舶。主要面

向船舶设计单位、制造厂商、系统集成商、第三方测试机构及海事

主管机关，用于指导智能船舶远程驾控能力的测试验证与符合性评

估。

（2）主要技术内容

1.岸基控制位置切换：在复杂海况下（进出港、靠离泊、狭水

道、锚泊作业等），系统能正常进入岸基远程控制模式，并在相关

部位有当前控制位置的指示；正常退出岸基远程控制模式，并在相

关部位有当前控制位置的指示，能自动退出远程控制模式，并在相

关部位有当前控制位置的指示。



2. 数据回传：岸基控制站可获取船舶相关信息。

3. 岸基控制站信息显示：岸基控制站可正确显示相关信息包括

船舶自身状态信息，航行环境状态信息，装置的信息显示。

4. 航行控制：在远程控制站可正常操作推进和操纵系统，航行

灯信号灯，雾笛。

工作进度安排

草案撰写：2026 年 9 月-2027 年 1 月；

草案提交：2027 年 2 月；

草案修订：2027 年 3 月-2027 年 7 月；

标准发放：2027 年 8 月。

标准预期实施

应用方案

1. 行业宣贯与试点：联合中国船级社、海事局、中船系统、大连海

事大学及行业协会，组织开展标准宣贯培训。选取典型无人船舶及

智能航行系统厂商进行试点应用，验证标准的可操作性与合理性，

形成示范案例。

2. 纳入规范与认证体系：推动本标准与现有船舶入级规范、法定检

验规则衔接。将虚实融合测试评估结果作为船舶自主航行能力符合

性认定的依据，为产品定型、发证提供技术支撑。

3. 建立测试服务平台：依托现有船舶智能测试场，建设基于本标准

的第三方测试服务体系，面向行业提供标准化测试与评估服务，持

续积累数据并迭代完善标准。

经费保障

大连中远海运重工提供建造和实验基地和各种经费保障、上海

船研所负责系统研制开发、大连海事大学进行算法优化，最终形成

风险共担、合作共赢的协作模式。

技术基础及

研究团队

本标准编制团队在大连中远海运重工与大连海事大学、上海船

舶运输科学研究所的深度合作下，形成了扎实的研究基础。

大连中远海运重工具备卓越的智能船舶建造与集成能力，成功

建造交付了全球首艘集远程遥控、自主航行与教学实训于一体的“新

红专”轮，构建了“1 个智能平台+多个智能功能”的数据底座，为

虚实融合测试验证提供了实船载体与工程化经验。

大连海事大学则在前沿技术研发上优势显著：其牵头建设的“辽

宁省智能船舶技术与系统重点实验室”长期专注于智能船舶数字化

测试评估技术研究；与大连中远海运重工联合打造的“新红专”轮

已成功完成狭窄水道自主航行等测试，为本标准编制奠定了坚实的

工程实践与技术理论基础。

上海船舶运输科学研究所在智能船舶与智能航行领域具备全链

条研发与工程化能力。围绕智能航行、多源感知、船岸协同、数字

孪生等核心方向，自主研发智能航行系统与一体化管控平台，突破

自主航行、自动靠离泊、复杂海况避碰等关键技术。依托国家级科

研平台，完成多型实船示范应用与验证，技术水平行业领先。

申请立项单位

意见 （盖章）

2026 年 05 月 12 日

注：如本表空间不够，可另附页。


