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前言

　　进入21世纪，一场世界性的新军事变革以前所未有的深度和广度迅猛发展。
这场变革以信息技术的飞速发展为直接动力，以军事技术的变革、军事理论的创新和军队体制结构的
调整改革为核心内容，目标是把工业时代的机械化军队建设成为信息时代的信息化军队，使战争形态
加速向信息化演变。
因此，新军事变革是军事领域一次新的历史性飞跃，在世界军事史上具有划时代的意义。
　　党的十六大报告明确指出，国防和军队建设要“适应世界军事变革的趋势”，“努力完成机械化
和信息化建设的双重历史任务”。
新军事变革的深入发展，已经深刻改变了世界军事领域的面貌。
认真研究它的内在规律，探索信息化战争的制胜之道，实现我军现代化建设的跨越式发展，是我们面
临的现实而紧迫的历史性任务。
面对新军事变革的浪潮，我们必须更新思想观念，开阔视野，时刻关注世界军事领域发生的深刻变化
，准确预测世界军事发展的趋势，从我国的国情军情出发，牢牢把握军事变革的方向，加速推进中国
特色的军事变革，不断提高人民海军现代化作战能力。
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内容概要

　　《无人水下航行器进展》介绍了无人水下航行器的技术进展和试验验证等创新性方法，涵盖了包
括自主水下航行器和遥控航行器的无人水下航行器，无人半潜航行器、穿浪式自主航行器、海洋机器
人、水下滑翔机等相关的各个领域。
《无人水下航行器进展》的特点是紧密结合无人水下航行器的工程应用，反映了当前无人水下航行器
领域的研究成果。
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