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Введение: 

Проблема оптимизации управления движением морских судов катамаранного типа особенно 
актуальна в условиях динамических ограничений и сложных внешних воздействий. Несмотря на 
значительные достижения в управлении наземными неголономными роботами, аналогичные подходы 
требуют тщательной адаптации для применения к морским условиям. Работы профессора Матвеева 
по роботам типа Дубинса и профессора Фоссена по гидродинамическому моделированию морских 
судов создают основу для синтеза этих подходов.[1][2] 
  
Основная часть: 

Разработан метод управления движением катамаранного типа судов, основанный на адаптации 
закона управления неголономных роботов. Этот метод включает детальное моделирование динамики 
судна с учетом влияния внешней среды и особенностей конструкции. Основная идея заключается в 
применении закона обнаружения границ скалярного поля Матвеева к матрично-векторным моделям 
движения судов Фоссена. 

Особенностью подхода является использование параметров производной для корректировки 
траектории движения, что обеспечивает высокую точность следования заданному маршруту даже при 
воздействии внешних возмущений, таких как волны и течения. Разработанная система описания 
скалярных полей, основанная на комбинации квадратичных функций и функций Гаусса, позволяет 
точно моделировать как простые, так и сложные поля с несколькими пиками концентрации. 
  
Выводы: 

Предложенный метод управления может быть успешно применен для повышения эффективности 
работы автономных катамаранов. Он обеспечивает лучшую адаптацию к изменяющимся условиям 
окружающей среды и улучшает общую производительность судна. Результаты исследования могут 
быть использованы для разработки систем автономного управления беспилотными морскими 
аппаратами. 

Практическая реализация возможна через интеграцию системы в существующие программные 
платформы управления судами. Модель Фоссена продемонстрировала потенциал к решению 
широкого спектра задач локализации, поддерживая надежную навигацию и адаптируясь к изменениям 
поля и возмущениям. 
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