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1. Цель прикладного научного исследования и экспериментальной разработки 

Создание новых методов проектирования высокоэффективных автономных автоматических 

подводных транспортных комплексов нового поколения с существенно расширенными функциональ-

ными возможностями и показателями качества, способных выполнять различные подводно-техниче-

ские работы и задачи в автоматическом режиме в условиях полной или частичной неопределенности 

с использованием нескольких совместно действующих автономных необитаемых подводных аппара-

тов (АНПА), обладающих элементами искусственного интеллекта.  

2. Основные результаты проекта  

В ходе выполнения первого этапа проекта проведен обзор и выполнен анализ современной 

научно-технической и методической литературы по основным вопросам разработки подводных робо-

тотехнических систем и комплексов. Результаты анализа показали, что в настоящее время основное 

внимание разработчиков подводной робототехники уделяется повышению уровня интеллектуализа-

ции АНПА и увеличению автономности выполнения с их помощью различных технологических опе-

раций. Эти задачи могут быть решены с помощью ИИУС, обеспечивающих автоматический анализ 

окружающей рабочей обстановки АНПА и формирование на его основе сигналов управления испол-

нительными устройствами АНПА, обеспечивающих выполнение поставленных задач. 

В результате выполнения проекта планируется создать ИИУС, обладающие следующими функ-

циями: формирование траекторий движения АНПА в заранее неизвестной рабочей обстановке на ос-

нове данных, поступающих от их бортовых датчиков и видеокамер; обеспечение предельно скорост-

ного движения АНПА по сформированным траекториям при сохранении заданной динамической точ-

ности этого движения; оперативное обнаружение неисправностей в устройствах и системах АНПА и 

аккомодация к выявленным неисправностям; реализация распределенных систем управления группой 

АНПА для совместного выполнения миссии; простая модернизация и расширение функциональных 

свойств ИИУС. 

  Новизна решений, применяемых при разработке ИИУС, заключается в использовании нового 

принципа управления движением АНПА, основанного на управлении не только самими АНПА, но и 

программными сигналами, задающими параметры их движения; нового метода синтеза систем стаби-

лизации положения АНПА при работе его подводного манипулятора; новых методов оперативной ди-

агностики устройств и систем АНПА, а также методов аккомодации к выявляемым неисправностям, 

обеспечивающих не только быстрое и точное обнаружение возникающих дефектов, но и устранение 

их последствий. Преимуществом предлагаемых решений по сравнению с аналогичными подходами 

является  их   ориентация   на   повышение   степени   автономности   выполнения  подводных  опера-




