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Повышение точности визуальной навигации автономных необитаемых подводных аппаратов 
 

Инспекция объектов подводной промышленной инфраструктуры с использованием автономных 
необитаемых подводных аппаратов (АНПА) требует высокой точности навигации АНПА относительно 
инспектируемых объектов. Наряду с традиционными средствами навигации, базирующимися на инерционной 
навигационной системе и гидролокаторах, сегодня активно разрабатываются и технологии, основанные на 
обработке видеоинформации. Методы, основанные на визуальной одометрии, могут обеспечивать более 
высокую точность навигации в условиях локального маневрирования при небольших расстояниях до объектов. 
Однако при длительных перемещениях АНПА для таких методов свойственно накопление погрешности при 
расчете траектории. Поэтому в работе предлагается метод навигации, позволяющий существенно повысить 
точность движения АНПА в координатном пространстве инспектируемого объекта благодаря генерации и 
использованию виртуальной сети координатной привязки к подводному объекту. 
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Kudryashov A.P. Improving the accuracy of visual navigation of autonomous uninhabited underwater vehicles 
 
Inspection of underwater industrial infrastructure using autonomous uninhabited underwater vehicles (AUVs) requires 
high accuracy of AUV navigation relative to the inspected objects. Along with traditional navigation aids based on an 
inertial navigation system and sonars, technologies based on video information processing are also being actively 
developed today. Methods based on visual odometry can provide higher navigation accuracy in local maneuvering 
conditions at short distances to objects. However, during long-term AUV movements, such methods tend to accumulate 
errors when calculating the trajectory. Therefore, the paper proposes a navigation method that can significantly 
improve the accuracy of AUV movement in the coordinate space of the inspected object due to the generation and use of 
a virtual network of coordinate reference to the underwater object. 
 
Keywords: autonomous uninhabited underwater vehicle, underwater production complex (UPC), stereo images, 
navigation, coordinate reference, virtual network. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 




