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Реферат:
1. Дисертаційна робота присвячена вирішенню актуальної науково-прикладної задачі наукового
обґрунтування та розроблення методичного і програмно-алгоритмічного забезпечення системи візуалізації
руху у складі інтегрованого навігаційного комплексу автономного безпілотного підводного апарата класу
міні/мікро. Наукова новизна отриманих результатів полягає у наступному: 1. Вперше запропоновано та
обґрунтовано метод побудови системи візуалізації руху автономного безпілотного підводного апарата, який
полягає в застосуванні технології Інтернету речей та комплексного підходу до вирішення завдань орієнтації,
навігації, прийому-передачі та відображення даних, що забезпечує визначення, передачу та узгоджене
відображення параметрів орієнтації, швидкості та координат місцеположення апарату на пристроях базової
станції. 2. Вдосконалено метод визначення параметрів орієнтації, швидкості та координат місцеположення
автономного безпілотного підводного апарата інерціальною навігаційною системою шляхом її



комплексування з системою довгої базової лінії та використання фільтра Калмана, що забезпечило
зменшення накопичення похибок визначення параметрів орієнтації, швидкості та координат
місцеположення апарату при наявності інструментальних похибок та випадкових завад інерційних сенсорів.
3. Розроблено метод визначення похибок візуалізації навігаційних параметрів при коловому русі АБПА, що
дозволило вперше обґрунтувати залежність точності відображення даних від швидкості руху та затримок у
каналах передавання інформації. 4. Набув подальшого розвитку метод моделювання процесу визначення
навігаційних параметрів рухомих об’єктів інтегрованим навігаційним комплексом шляхом використання
фізичної моделі інерціальної навігаційної системи та формування «віртуальних» дальностей системи довгої
базової лінії за координатами ГНСС і відомим місцеположенням маяків, які подавались у фільтр Калмана, в
результаті застосування якого підтверджено зменшення накопичення похибок навігаційних параметрів та
стабільність навігаційного розв’язку при зміні умов функціонування і деградації геометрії системи довгої
базової лінії. Отримані результати мають практичне значення, зокрема, алгоритми та програмне
забезпечення для формування еталонних сигналів інерційних сенсорів, алгоритми інтеграції інерціальної
навігаційної системи з системою довгої базової лінії, програмне забезпечення для програмної реалізації
операторського інтерфейсу системи візуалізації на базі технології Node-RED з модульним поділом функцій
обміну, обробки та відображення навігаційної інформації.

2. The dissertation is devoted to solving an urgent scientific and applied problem of substantiating and developing
methodological as well as software and algorithmic support for a motion visualization system as part of an
integrated navigation complex of a mini/micro-class autonomous unmanned underwater vehicle (AUV). The
scientific novelty of the obtained results is as follows: 1. For the first time, a method for constructing a motion
visualization system for an autonomous unmanned underwater vehicle (AUUV) has been proposed and
substantiated. The method is based on the application of Internet of Things (IoT) technology and a comprehensive
approach to solving orientation, navigation, data transmission, and display tasks, ensuring the determination,
transmission, and synchronized display of the vehicle's motion parameters (orientation, velocity, and coordinates)
on base station devices. 2. The method for determining the motion parameters of an AUUV using an inertial
navigation system has been improved through its integration with a long baseline (LBL) system and the application
of a Kalman filter. This resulted in a reduction in the accumulation of errors in determining orientation, velocity,
and coordinates in the presence of instrumental biases and random noise of inertial sensors. 3. A method for
determining visualization errors of navigation parameters during the circular motion of an AUUV has been
developed, which allowed for the first time to substantiate the dependence of data display accuracy on speed of
movement and delays in information transmission channels. 4. The method for modeling the process of
determining the navigation parameters of moving objects by an integrated navigation system has been further
developed. This was achieved by using a physical model of the inertial navigation system and generating "virtual"
ranges of the long baseline system based on GNSS coordinates and known beacon locations processed by a
Kalman filter. Its application confirmed the reduction of navigation parameter error accumulation and the stability
of the navigation solution under changing operating conditions and degradation of the long baseline system
geometry.All results submitted for defense are original.
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