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Целью работы является разработка и исследование аппаратуры высокочастотной гид-
роакустической системы приведения ближнего действия по обеспечению стыковки ав-
тономного подводного аппарата с носителем для гидроакустической навигационной си-
стемы (ГНС) с ультракороткой базой. Решение поставленной задачи предполагает со-
здание высокоточной ГНС оценки местоположения подводного аппарата (ПА) с боль-
шой частотой траекторных отсчетов; создание гидроакустической системы связи меж-
ду ПА и стыковочным модулем  (СМ) с довольно интенсивным информационным обме-
ном и малой вероятностью ошибок. Указанная задача может быть решена двумя спосо-
бами: разработкой независимых систем навигации и передачи данных; разработкой
совмещенной информационно-навигационной системы, в которой информационные
сигналы являются одновременно навигационными. Достоинством первого способа яв-
ляется возможность выбора типа сигналов, наиболее подходящих для функционирова-
ния каждой из систем. Главный недостаток - увеличение объема оборудования и необ-
ходимость введения системы синхронизации. Второй способ свободен от смещения
оценки углов прихода за счет наличия отражающих границ, но требует больших вычис-
лительных затрат. Вопрос применимости этого метода может быть решен после деталь-
ной проработки аппаратно-программных затрат с учетом получения оценок навигаци-
онных характеристик  в реальном времени. Этот способ наиболее предпочтителен в ав-
тономной ГНС. Если предполагается, что оценка местоположения ПА будет произво-
диться в случаях, когда он будет находиться вблизи больших поверхностей с высоким
когерентным коэффициентом отражения (например, затонувший корабль), то альтер-
нативы этому способу определения навигационных характеристик может и не быть. 
В обоих способах влиянием переотражений от конструкций ПА и СМ на оценки нави-
гационных характеристик в системе приведения можно пренебречь. Представленные в
разделе количественные оценки навигационных характеристик в системе приведения
являются приближенными. Для более точных оценок нужно иметь достаточно надеж-
ную статистику поверхностного и донного рассеяний в диапазоне частот 100-200 кГц.
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BUILDING OF HYDROACOUSTIC NAVIGATION SYSTEM WITH ULTRASHORT BASE 
FOR CONVERSION OF THE UNDERWATER APPARATUS TO THE DOCKING MODULE 

Boris I. Filippov, Novosibirsk State Technical University, Novosibirsk, Russia, filippov-boris@rambler.ru

Abstract
The purpose of the work is the development and research of the equipment of the high-frequency hydroacoustic system of transfor-
mation of short-range providing docking of autonomous submarine apparatus with a carrier for a hydroacoustic navigational system
(HNS) with an ultrashort base. A decision supposes creation of high-precision HNS of estimate of location of the submarine apparatus
(SA) and creation of the hydroacoustic system of communication between SA and the docking module (DM) with quite intensive
exchange of information and small probability of mistakes. The specified task can be decided by two ways: 1. development of inde-
pendent systems of navigation and communication of data; 2. development of the combined information and navigation system, where
information signals are at the same time navigation. The advantage of the first way is the possibility to select the type of signals, the
most suitable for functioning of each of systems. A main disadvantage is an increase of volume of equipment and need of introduction
of system of synchronization allowing carry out data exchange between SA and DM with use of the principle of temporary division of
signals. The second way is preferable both on equipment volume, and on tactical application. The win in the tactical application is that
frequency of transmission of information messages is not connected to the transmission of separate signals of HNS and therefore can
be made maximum. At the same time the interval of trajectory counts can be reduced, it is required for the increase of exactness of
estimation of location of SA. Further the possibility of creation of the combined HNS is considered. It is possible to draw the follow-
ing system-wide conclusions by results of preliminary estimates: 1) signals of transfer of data can be used as a navigation signal in HNS
with an ultrashort base, it will allow to create the combined information navigation  system of transformation; 2) level of a navigation
signal considerably is exceeded level of noise environment in a transformation zone. Superficial and ground reflections will be acted as
hindrances. It is desirable to choose depth of immersion of DM and SA much bigger, than the minimum distance of transformation for
minimization of these hindrances; 3) in HNS with ultrashort base it is possible to use two ways of receiving estimates of a bearing and
a corner of the place. In the first way estimate of navigation characteristics is made on the basis of the analysis CCF of a navigation sig-
nal at the exit of elements of the HNS antenna at an unknown form of a navigation signal. In the second way the used estimates are
based on application of a priori known navigation signal on his function of uncertainty. A final choice of a way can be made during real-
ization of natural tests.

Keywords: combined hydroacoustic navigation  system, underwater apparatus (SA), the docking module (DM), navigation characteristics.
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