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Тема дисертації:
1. Удосконалення системи стабілізації швидкості руху автономного ненаселеного підводного апарата

2. Improvement of an autonomous underwater vehicle speed stabilization system

Реферат:
1. Об’єктом дослідження є процес стабілізації швидкості руху автономного ненаселеного підводного апарата
в косому потоці води. Предметом дослідження є корекція швидкості руху автономного ненаселеного
підводного апарата, коли рушійно-кермовий пристрій працює у косому потоці води. В дисертаційній роботі
вирішено актуальне наукове завдання стабілізації швидкості руху автономного ненаселеного підводного
апарату при плоскому криволінійному русі. Для вирішення наукового завдання в дисертації використано
математичну модель просторового руху автономного підводного апарату, розроблену науковою школою
«Підводні технології» Національного університету кораблебудування. З точки зору теорії управління,
автономний підводний апарат розглядається як абсолютно тверде тіло, що дозволяє не враховувати силову
взаємодію між його масонесучими елементами. Передбачається, що АНПА має обтічну форму. Управління



транспортним засобом здійснюється шляхом подачі необхідної напруги на двигун постійного струму з
незалежним збудженням. АНПА має режими прямого і заднього ходу. Величина прикладеної напруги
регулює швидкість обертання гвинта і напрямок руху підводного апарату.

2. The object of research is the process of stabilizing the mobility of an autonomous uninhabited underwater
vehicle in an oblique water flow. Subject of the research is the correction of the speed of an autonomous
uninhabited underwater apparatus, if the rush-kerm attachment is used near the oblique water. In the presented
dissertation, the relevant scientific task of stabilizing an autonomous underwater vehicle (AUV) velocity in a plane
curvilinear motion is solved. To solve the scientific task in the dissertation, the mathematical model for the spatial
motion of an autonomous underwater vehicle, developed by the scientific school, «Underwater Technology» of the
National University of Shipbuilding, was used. From the control theory view point, an autonomous underwater
vehicle is considered as an absolutely rigid body, which makes it possible not to take into account the force
interaction between its mass-bearing elements. It is assumed that the AUV has a streamlined shape. The vehicle
control is carried out by applying the required voltage to the DC motor with independent excitation. The AUV has
both forward and reverse motion modes. The value of the applied voltage regulates the screw propeller rotation
speed and the vehicle motion direction.
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