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Мировой опыт эксплуатации подводных роботизированных комплексов 

демонстрирует невозможность развития нефте- и газодобывающей отрасли в 

шельфовой зоне, в том числе при исследовании местности, без 

капиталовложений в разработку систем детектирования и мониторинга 

подводных объектов. Применение подводных аппаратов при бурении 

скважин, прокладке маршрутов трубопроводов, сборке океанографических 

данных или проб в морской среде экономит ежегодно порядка 772 млн. 

долларов компаниям по сравнению с использованием человеческого ресурса. 

Однако, вместе с перспективными преимуществами и успешным опытом 

применения подводных аппаратов сложился целый комплекс проблем при их 

эксплуатации. Одной из актуальных задач является развитие теоретических и 

практических подходов к созданию современных систем управления 

робототехнических комплексов. Технические требования к таким системам 

должны агрегировать полный цикл разработки: конструирование, 

проектирование и исследовательскую деятельности по результатам 

испытаний и эксплуатации.  

Настоящая работа посвящена разработке двух основных систем 

управления: системы видеонаблюдения как части системы технического 

зрения и системы управления манипуляторами для телеуправляемого 

подводного аппарата.  Данный аппарат предназначен для захвата габаритных 

объектов и их транспортировки под водой, а также сопровождении ремонтных 

работ водолазов на подводных объектах. 

В ходе научной работы были достигнуты следующие результаты: 

1. Разработана общая архитектура манипуляционной системы и системы 

видеонаблюдения подводного аппарата, их алгоритмическое и программное 

обеспечение, осуществлен подбор компонентной базы. 

2. Изготовлен манипулятор, обладающий характеристиками:  

 Захват объектов массой до 200 г. на вытянутом манипуляторе. 

 Управление манипулятором, имитирует реального АРМ оператора. 

 Манипулирование в рабочей зоне 140-300 мм. вокруг основания. 
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Преимущества манипулятора перед аналогами: 

 Наличие подшипников во всех подвижных частях манипулятора. 

 Простота сборки при учете её последовательности. 

 Расположение двигателей в основании манипулятора позволило 

снизить их мощность и массу; 

  Изменение положения манипулятора идет по трем осям и все двигатели 

обеспечивают поворот не менее чем на 90 градусов; 

 Схват всегда остается параллельным, либо же перпендикулярным 

основанию за счет соблюдения параллельности тяг и плеч, а также 

параллельных шарниров. 

3. Изготовлено устройство кругового видеонаблюдения, представляющая 

собой следящую систему управления положением камеры, выполняющее 

поставленную задачу и соответствующее требованиям технического задания 


