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Аннотация. Обсуждаются проблемы позиционирования и навигации роботов в водной среде 

с применением традиционных инерциальных систем, гидроакустических подходов, поверхностных 

GPS-буев, систем технического зрения, позволяющих получить относительные координаты 

положения робота в водоеме и спланировать маршрут к цели. Сложная и изменчивая окружающая 

среда накладывает дополнительные ограничения, требующие применения альтернативных методов 

SLAM, взаимодействия нескольких роботов. Комплексирование информации с нескольких 

датчиков различного типа или роботов повышает точность и надежность их позиционирования, 

позволяет избежать столкновений и коллизий на маршрутах. Рассмотренные подходы, 

применяемые технические средства, методы обработки информации представлены в виде 

оригинальных классификаций. 
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