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АНПА для отработки элементов боевых систем

АНПА типа «Sea Horse» (рис. 1) построен уни-

верситетом штата Пенсильвания по заказу Военно-

морского океанографического управления США 

NAVOCEANO: его длина составляет 8,5 м, диаметр 0,97 м, 

масса 4,5 т, глубина погружения 300 м, автономность 

72 ч (при скорости 4 уз); дальность хода до 300 миль. 

АНПА «Sea Horse» построен по модульному принципу 

и состоит из шести отсеков: носового (рис. 2), четырех 

одинаковых отсеков, формирующих среднюю (цилин-

дрическую) часть (рис.  3) и кормового отсека с водо-

метным движителем (рис. 4). Все отсеки средней части 

состоят из шести прочных контейнеров и одной проч-

ной несущей конструкции в центре. Всего данная кон-

струкция АНПА содержит 24 прочных контейнера оди-

накового размера: из них для размещения источников 

энергии используется 12 контейнеров, остальные пред-

назначены для размещения радиоэлектронных систем и 

полезной нагрузки.

В настоящее время АНПА «Seа Horse» имеет литий - 

ионную аккумуляторную батарею, гидролокатор боково-

го обзора (ГБО), работающий на частоте 150 кГц, акусти-

ческий профилограф, работающий на частоте 300 кГц и 

Аннотация. Автономные необитаемые подводные аппараты (АНПА) представляют собой новый вид 
морской техники. Происходит постепенное принятие их на вооружение в ВМС ведущих, экономически 
развитых государств. По мнению ряда экспертов, достижения в области миниатюризации радиоэлек-
тронных средств и источников энергии позволяют создать АНПА, в том числе и для испытаний новейших 
образцов военно-морской техники, а также для применения в качестве учебно-тренировочных средств 
экипажей надводных кораблей (НК), подводных лодок (ПЛ), а также других сил. Прототипы некоторых 
АНПА уже созданы и эксплуатируются по своему прямому назначению. 

Annotation. Autonomous underwater vehicles (AUV) are a new type of marine technique. Gradual adoption 
on arms of their in the leading naval power, economically developed states. According to some experts, advances 
in miniaturization of electronic means and sources of energy can create an AUV including test the latest models 
of naval equipment, as well as for use as training facilities crews of surface ships, submarines, and other forces. 
Prototypes of some of the AUV is already established and operated for its intended purpose.
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Рис. 1. АНПА  «Sea Horse»
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датчик CTD. На нем также установлена заваливающаяся 

мачта с антеннами GPS и УКВ радиомодема. Навигация 

аппарата обеспечивается инерциальной навигационной 

системой (ИНС) с доплеровским лагом. ИНС комплекту-

ется с ультракороткобазисной гидроакустической нави-

гационной системой (УКБ ГАНС) и приемником GPS. Все-

го построено три аппарата «Sea Horse», их носителем яв-

ляется гидрографическое судно «Heezen» ВМС США. 

Помимо использования по прямому назначению 

(т. е. гидрографические исследования), аппарат исполь-

зуется для испытаний различных систем военного назна-

чения (в частности, для решения проблемы старта бое-

вых АНПА большого водоизмещения с подводной лодки). 

Проектная проработка показала, что в одной модернизи-

рованной вертикальной ракетной шахте может быть раз-

мещен один «большой» аппарат. После ряда испытатель-

ных пусков (рис. 5) на учениях «Giant Shadow», проведен-

ных в 2003 г. на акустическом полигоне Atlantic Undersea 

Test and Evaluation Center (AUTEC), в качестве большого 

АНПА, выпущенного из ракетной шахты подводной лод-

ки класса «Ohio», был использован модифицированный 

АНПА типа «Seahorse». После выхода из ракетной шахты  

аппарат прошел 200 миль и оставил полезный груз в за-

данной точке. Во время своей миссии аппарат записывал 

Рис. 2. Носовой отсек АНПА «Sea Horse»: 
а – в сборе; б – конструктивная схема

Рис. 3. Отсеки средней части АНПА  «Sea Horse»: 
а – без прочных контейнеров; б – конструктивный шпангоут

Рис. 4.  Кормовой отсек АНПА  «Sea Horse»: 
а – в сборе; б – в отстыкованном состоянии
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данные от ГБО и других датчиков. 

Боевыми АНПА большого водоизмещения (LD 

UUV) предполагается вооружить четыре атомные ра-

кетные подводные лодки типа «Ohio» (переоборудуе-

мые в подводные лодки – носители крылатых ракет типа 

«Tomahawk»), многоцелевые ПЛА и многоцелевые кораб-

ли класса Littoral Combat Ship (LCS).

АНПА AMPS. Сознавая большую угрозу со сторо-

ны современных малошумных дизельных  подводных ло-

док, действующих в прибрежных водах, ВМС США акти-

визировали научные исследования по радиолокацион-

ному обнаружению перископов и воздухозаборных шахт 

устройств для работы дизеля под водой, и добились в 

этом определенного успеха. Для отработки нового спо-

соба обнаружения поднятых перископов подводных ло-

док были необходимы обширные натурные эксперимен-

ты. Командование ВМС США посчитало нецелесообраз-

ным использование в данных экспериментах штатных 

атомных подводных лодок. Было решено создать в ка-

честве носителя макета перископа специальный АНПА. 

Данная идея оказалась достаточно плодотворной, так как 

после проведения научных экспериментов, потребова-

лось еще организовать регулярные (в том числе и внезап-

ные) тренировки по обнаружению перископов для под-

разделений противолодочной обороны наземного, над-

водного и воздушного базирования. 

АНПА типа Autonomous mobile periscope system 

(AMPS) был разработан на полигоне Pacific Missile Range 

Facility (PMRF). Разработчик – отдел военно-морского 

надводного центра Craderock Division of the Naval Surface 

Warfare Center (CDNSWC). Вся система создавалась из 

уже имеющихся компонентов, что значительно снижало 

затраты на разработку. АНПА AMPS (рис. 6) имеет следу-

ющие характеристики: масса 1350 кг; длина 8,25 м; диа-

метр 0,6 м; скорость 5 уз; автономность 5 ч; глубина по-

гружения 200 м.

Аппарат состоит из пяти отсеков, каждый из ко-

торых выполняет различные функции. В носовом отсе-

ке находятся приводы носовых горизонтальных рулей. 

В энергетическом отсеке находятся никель-кадмиевая 

аккумуляторная батарея, состоящая из 312 элементов с  

энергией 13 кВт/ч. В отсеке перископа находятся меха-

низмы для втягивания киля и мачты. В отсеке РЭА нахо-

дится система управления и другие системы, необходи-

ые для обеспечения движения и связи. В кормовом отсе-

ке расположен двигатель мощностью 3,8 кВт и приводы 

кормовых рулей. Отсеки АНПА скрепляются в единое це-

лое при помощи соединительных колец, используемых в 

торпедах. Макет перископа (высота 3,3 м), а также наруж-

ный киль имеют возможность втягиваться внутрь аппара-

та при его спуске на воду и подъеме на судно - носитель. 

Антенны GPS и УКВ радиосвязи расположены в головке 

перископа. Аппарат движется на перископной глубине 

по заданному курсу, выполняя время от времени маневр 

погружения (т. е. действует по алгоритму использования 

перископа на реальной подводной лодке). Связь АНПА с 

береговым постом управления или с судном – носителем 

поддерживается по УКВ радиоканалу или по гидроаку-

стической системе связи. В обычных условиях эксплуата-

ции АНПА типа AMPS может быть спущен на воду с судна 

– носителя или прямо у пирса. Он может двигаться, ори-

ентируясь по путевым точкам, всплывая и погружаясь, и 

корректировать свой курс во время всплытия, сверяясь с 

полученными данными по системе GPS. После достиже-

ния первой путевой точки, аппарат берет курс на следую-

щую точку. Операция может быть прервана в любой точ-

ке при помощи акустического или радио-сигнала. Аппа-

рат может перейти в «спящий режим» до получения ги-

дроакустического сигнала или до заранее установленно-

Рис. 6. АНПА AMPS: 
а – схема деления на отсеки; б – вид сбоку;
1 – головка перископа; 2 - телескопическая штанга; 
3, 5, 9, 17 – соединительные кольца;  4 – блок (перископ – 
балласт); 6 – энергетический отсек; 7 – носовые рули; 
8 – носовой отсек; 10 – киль (балласт); 11 – отсек перископа; 
12,14 – переборки; 13 – блок РЭА; 15 – кормовой отсек; 
16 – отсек РЭА

Рис. 5. Испытательная платформа для отработки 
вертикального выхода АНПА «Sea Horse» 

из ракетной шахты подводной лодки
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го времени начала миссии. АНПА AMPS испытывался в за-

ливе (Chesapeake Bay) в 1998 г. 

АНПА курсов усовершенствования офицер-
ского состава ВМС США. Важным этапом в усилиях 

ВМС США по созданию флота боевых АНПА, по мнению 

американских специалистов, были испытания экспери-

ментального аппарата, разработанного и созданного на 

Курсах усовершенствования офицерского состава Naval 

Postgraduate School (NPS) шт. California. В 1993 г. сообща-

лось, что этот аппарат, оснащенный мощной бортовой 

ЭВМ, прошел успешные морские испытания. Он предна-

значен для проведения исследований и работ в области 

управления, использования искусственного интеллекта, 

цифрового телевидения и комплексирования бортовых 

систем (рис. 7 и 8).

Данный аппарат создавался как прототип для бое-

вых подводных роботов, выполняющих следующие зада-

чи: освещение подводной обстановки; скрытную поста-

новку стационарных подводных средств; минную развед-

ку и имитацию подводной цели. Длина аппарата состав-

ляет 2 м, он имеет алюминиевый корпус, обтекатель ГАС, 

выполненный из стеклопластика, четыре направленные 

гидроакустические антенны диаметром 0,1 м, свинцово-

кислотную аккумуляторную батарею, восемь рулей, систе-

му управления с микропроцессором «Motorola 68030» и 

большой оперативной памятью. По мнению разработчи-

ков, движители аппарата позволяют управлять им и удер-

живать его на месте даже в районах с сильным подводным 

течением. АНПА cконструирован с использованием тех-

нологии «Stealth», что позволяет снизить его гидроаку-

стическую заметность. Разработчики считают, что подоб-

ный аппарат должен быть способен совершить автоном-

ный переход в район предназначения, выполнить постав-

ленную задачу и возвратиться назад, несмотря на возмож-

ность попадания в любую непредсказуемую ситуацию. 

Одновременно отмечается, что выработка частных зада-

ний управления в реальном масштабе времени и избежа-

ние столкновения с подводными препятствиями – наибо-

лее сложные моменты при выполнении этих задач. По-

этому одним из главных вопросов была разработка той 

части программного обеспечения, в которой широко ис-

пользовалась технология искусственного интеллекта.

Для предупреждения столкновения с подводны-

ми препятствиями и выбора оптимального маршрута пе-

рехода в район предназначения планировалось заранее 

вводить в память процессора заданный маршрут и вари-

анты пространственного положения АНПА. Возможность 

планирования позволяет аппарату осуществлять постав-

ленные задачи, а возможность перепланирования – гиб-

ко реагировать на быстроизменяющуюся обстановку, 

например на обнаружение неожиданного препятствия 

или появление сил противника. Используемые в систе-

ме управления экспертные системы позволяют обраба-

тывать гидроакустические данные и осуществлять распо-

знавание и классификацию целей, а поисковые сенсоры 

и навигационная система могут быть использованы для 

нанесения обнаруженных минных полей на карту.

АНПА – имитаторы подводных лодок

К АНПА для обеспечения боевой подготовки мож-

но отнести и некоторые образцы самоходных приборов 

– имитаторов подводных лодок, так как в последнее вре-

мя у них появилось много общих систем (управления, на-

вигации, связи и пр.). 

АНПА – имитатор подводной лодки CALAS 
разработан фирмой Thomson Marconi and CNIM, вхо-

дящей в фирму Thales Underwater Systems (Франция).  

АНПА CALAS представляет собой малогабаритный мор-

ской прибор, имитирующий движение подводной лодки 

и ее акустические характеристики. В состав АНПА входят 

основное тело в виде торпеды и гидроакустическая ан-

тенна, буксируемая на кабеле длиной 18 м (рис. 9). Харак-

Рис. 7. АНПА курсов офицерского состава ВМС США: 
а – конструктивная схема; б – испытания в бассейне; 

1 – корпус; 2, 8 – рули; 3, 5, 9, 12 – тоннельные 
подруливающие устройства; 4 – система управления; 

6 – маршевые двигатели;  7 – гребные винты; 
10, 11 – аккумуляторные батареи; 13, 14 – гидролокаторы

Рис. 8. АНПА NPS:
а – вид сбоку; б – вид спереди
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теристики АНПА следующие: длина 1,85 м; диаметр 0,15 

м; масса 30 кг; время работы 2 ч; скорость хода 7, 10 или 

12 уз; глубина погружения от 20 до 300 м. АНПА имитиру-

ет «акустический портрет» подводной лодки в диапазоне 

частот от 300 до 800 Гц (первичное акустическое поле) и 

в полосе от 4 до 33 кГц (вторичное акустическое поле). 

Акустические характеристики имитатора обеспечивают-

ся набором приемных и излучающих антенн. Часть аку-

стических излучателей (антенн) располагаются на самом 

аппарате (рис. 10), остальные излучатели находятся на 

протяженной буксируемой антенне. Управление АНПА 

осуществляется при помощи переносного компьютера 

(ноутбука), используемого для ввода траектории движе-

ния, скорости и глубины хода, продолжительности рабо-

ты и параметров имитируемого акустического поля цели. 

Разработка АНПА начата в 1997 г., сейчас он находится 

в серийном производстве и принят на вооружение ВМС 

Франции. Корпорацией Thales Underwater Systems плани-

руются экспортные поставки в ОАЭ.

АНПА - имитатор подводной лодки SUBTAS 
разработан компанией ELAC Nautik, входящей в концерн 

L-3C Group (Германия). Корпус, движитель, рули и энер-

госиловая установка аппарата заимствованы от торпеды 

типа Мk37 (США). Боевое зарядное отделение и головка 

самонаведения торпеды заменены отсеком со специфи-

ческой радиоэлектронной аппаратурой и акустически-

ми антеннами (рис. 11). Серебряно-цинковые аккумуля-

торные батареи, используемые в торпеде Мk37, заменены 

на никель-кадмиевые, что позволяет подзаряжать батарею 

аппарата на палубе корабля-носителя в промежутках меж-

ду упражнениями. Габариты аппарата соответствуют габа-

ритам торпеды Мk37. АНПА SUBTAS применяется как тре-

нировочная цель для имитации  подводных лодок с задан-

ными поведенческими и акустическими характеристика-

ми. Управление работой и контроль работоспособности 

АНПА производятся оператором с помощью компьютера.

Акустические характеристики АНПА обеспечива-

ются набором приемных и излучающих антенн. Два коль-

ца акустических излучателей (антенн) располагаются на 

самом аппарате, а пять излучателей образуют буксируе-

мую антенну длиной 40 м (рис. 12, б). Излучающие ан-

тенны имитируют первичное акустическое поле, низко-

частотный шум движения подводной лодки-цели и отра-

женные эхосигналы от корпуса, вызываемые посылками 

поисковых гидролокаторов. Секция низкочастотных из-

лучателей создает до 6 тональных сигналов в полосе ча-

стот 200 – 400 Гц; отраженные эхосигналы формируют-

ся в полосе 5 – 60 кГц. Излучатели, установленные на бук-

сируемой антенне АНПА, обеспечивают имитацию про-

тяженной цели (т.е. цели заданной длины, соответствую-

щей длине подводной лодки). АНПА – имитатор SUBTAS 

находится на вооружении ВМС Германии.

АНПА – имитатор подводной лодки ASPECT 

разработан итальянской фирмой Whitehead Alenia Sistemi 

Subacquei (WASS), который состоит из следующих бло-

ков: малогабаритной торпеды (размер «А») с энергосило-

вой установкой, движителем и рулями; двух секций с низ-

кочастотной и инфранизкочастотной акустической аппа-

ратурой, а также буксируемой акустической секции. Прин-

цип работы АНПА - имитатора ASPECT зависит от склады-

Рис. 9. Схема работы АНПА CALAS

Рис. 10. Излучающие гидроакустические антенны 
на корпусе АНПА:  

а – без обтекателя; б – с обтекателем

Рис. 11. . Состав АНПА SUBTAS: 
а – самоходный прибор (НПА); б – блок РЭА; 

в - анализатор спектра; г - дисплей
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вающейся тактической обстановки: если он принимает 

зондирующие акустические сигналы от гидролокаторов 

или акустических буев, то имитируется отраженный эхо-

сигнал гидролокатора. Если обнаружена торпеда с актив-

ной головкой самонаведения, аппарат начинает реализа-

цию программы маневрирования, имитируя уклоняющу-

юся подводную лодку. Перед постановкой имитатора опе-

ратором может быть выбран один из 32 предварительно 

запрограммированных вариантов движения аппарата. 

АНПА – имитатор подводной лодки BSS 

(рис. 13) производства фирмы WASS является самоход-

ным прибором гидроакустического противодействия с 

предварительно устанавливаемой скоростью хода, име-

ющий гидроакустические излучатель и приемник и спо-

собный имитировать реальную подводную движущуюся 

цель. АНПА – имитатор сконструирован на основе учеб-

ной торпеды типа А184 и имеет аналогичные размеры, 

конфигурацию и состав: длина 5,92 м; диаметр 0,534 м; 

масса 1073 кг; скорость 8 – 31 уз; автономность 7, 15 или 

30 мин; глубина погружения 10 – 400 м. АНПА - имита-

тор подводной лодки BSS может выстреливаться из тор-

педных аппаратов надводных кораблей и подводных ло-

док, а также запускаться со специальных лотков (см. рис. 

12, а). Аппарат может имитировать отраженные эхосиг-

налы от корпуса подводной лодки в ответ на зондирую-

щие импульсы системы самонаведения атакующей тор-

педы или акустическое поле дизельной или атомной под-

водной лодки. Помимо имитаторов ASPECT и BSS, фирма 

WASS производит имитаторы типов CTS-105B и СТ-106.

АНПА – имитатор подводной лодки Mk30 
mod2 производства фирмы Joint Venture LM Sippican/

Granite, входящей в концерн Lockheed Martin Sippican, яв-

ляется самоходным прибором гидроакустического про-

тиводействия с предварительно устанавливаемой ско-

ростью хода, имеющий гидроакустические излучатель 

и приемник и способный имитировать реальную подво-

дную движущуюся цель (рис. 14). АНПА является дальней-

шим развитием имитатора Mk30 mod1 и имеет следую-

щие характеристики: длина 6,37 м; диаметр 0,534 м; масса 

1260 кг. Акустические характеристики АНПА обеспечива-

ются набором приемных и излучающих антенн.

АНПА – имитатор подводной лодки Mk30 может 

выстреливаться из торпедных аппаратов надводных ко-

Рис. 14. АНПА - имитатор подводной лодки Mk30 mod2
 перед пуском

Рис. 12. Схема работы АНПА SUBTAS:
а – пуск с лотка; б - схема работы

Рис. 13. НПА - имитатор подводной лодки BSS:
а – общий вид в цехе приготовления; б – блок гидроакустиче-

ских излучающих антенн



60

Д В О Й Н Ы Е  Т Е Х Н О Л О Г И И   №2 (55)  2011

раблей, а также запускаться с вертолета (рис. 15). Аппарат 

может имитировать отраженные эхосигналы от корпуса 

подводной лодки в ответ на зондирующие импульсы си-

стемы самонаведения атакующей торпеды или акустиче-

ское поле дизельной или атомной подводной лодки. Про-

грамма разработки АНПА – имитатора подводной лодки 

Mk30 mod2 была начата в 1992 г с целью замены уста-

ревающего имитатора Mk30 mod1 (стоимость контрак-

та составила 8 млн. долл.). В 2002 г ВМС США закупили 

АНПА-имитаторы Mk30 mod1 в количестве 11 ед. 

АНПА – имитатор подводной лодки Self-
propelled Acoustic Target (SPAT) разработан фирмой 

Lockheed Martin. АНПА представляет собой малогабарит-

ный самоходный прибор, имитирующий движение под-

водной лодки и ее акустические характеристики. АНПА - 

имитатор SPAT может запускаться с надводных кораблей, 

а также с вертолета. В состав аппарата входят основное 

тело в виде торпеды и гидроакустическая антенна, букси-

руемая на кабеле (рис. 16). Характеристики аппарата сле-

дующие: длина 3,94 м; диаметр 0,254 м; масса 181 кг; вре-

мя работы 5 ч (на скорости 4 уз), 3 ч (на скорости 6 уз) и 

1 ч (на скорости 12 уз); глубина погружения от 3 до 300 м. 

АНПА имитирует «акустический портрет» подво-

дной лодки и динамику ее движения в вертикальной и го-

ризонтальной плоскости. Кроме этого, аппарат способен 

имитировать акустическое поле и работу активной го-

ловки самонаведения атакующей торпеды, а также работу 

гидроакустических средств подводных лодок. Акустиче-

ские характеристики прибора обеспечиваются набором 

приемных и излучающих антенн. Часть акустических из-

лучателей (антенн) располагаются на самом аппарате, 

остальные излучатели находятся на протяженной бук-

сируемой антенне. Управление прибором осуществляет-

ся при помощи переносного компьютера (ноутбука), ис-

пользуемого для ввода траектории движения, скорости и 

глубины хода, продолжительности работы и параметров 

имитируемого акустического поля цели. АНПА - имита-

тор SPAT оснащен системой гидроакустической связи, 

способной принимать 16 стандартных команд управле-

ния от корабля–носителя.

АНПА – имитатор подводной лодки 
Expendable Mobile ASW Training Target and Field 
Programmability System (EMATT) производства фир-

мы Lockheed Martin является малогабаритным самоход-

ным прибором, предназначенным для тренировок эки-

пажей надводных кораблей, подводных лодок и проти-

володочной авиации, получившим также обозначение 

Mk39 (рис. 17). Аппарат оснащен гидроакустическими 

излучателями и приемниками, позволяющими ему рабо-

тать в пассивном и активном режимах, а также генера-

тором магнитного поля, что позволяет ему имитировать 

реальную подводную движущуюся цель. АНПА имеет сле-

дующие характеристики: длина 0,914 м; диаметр 0,124 м; 

масса 10 – 12 кг; скорость 2 – 5 уз; автономность 30 мин; 

глубина погружения 10 – 100 м. АНПА - имитатор может 

запускаться с вертолета или со специальных лотков над-

водных кораблей. Компания Lockheed Martin планирует 

изготовить 14000 АНПА – имитаторов  ЕМАТТ для ВМС 

США и флотов других государств.

Рис. 15. Модель использования АНПА – имитатора подводной 
лодки Mk30 mod2: 

1 – противолодочный самолет; 2 – противолодочный БЛА; 
3 – корабль-носитель АНПА; 4 – радиогидроакустические буи; 
5 – подводная лодка выполняет упражнение стрельбы по под-
водной цели; 6 – противолодочная торпеда; 7 – протяженная 

излучающая антенна; 8 – имитируемая комплексная сигнатура 
подводной лодки-цели; 9 – АНПА – имитатор Mk30 mod2

Рис. 16. АНПА-имитатор подводной лодки SPAT:
а – вид с боку; б – модель использования;

1 – противолодочный вертолет; 2 – противолодочный самолет; 
3 – радиогидроакустический буй связи; 4 – корабль-носитель 
АНПА; 5 – АНПА – имитатор  SPAT с буксируемой антенной; 

6 – подводная лодка выполняет упражнение стрельбы 
по подводной цели; 7 – противолодочная торпеда; 

8  –  программная траектория движения АНПА - имитатора;
9 – подводная лодка выполняет упражнение поиска 

и слежения за подводной целью
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АНПА – имитатор подводной лодки Artificial 
Submarine Acoustic Target (ASAT) разработан швед-

ской фирмой Saab Bofors Underwater Systems и предна-

значен для подготовки корабельных боевых противоло-

дочных расчетов и операторов гидроакустических ком-

плексов надводных кораблей и подводных лодок (в неко-

торых источниках его обозначают как AUV62-AT). АНПА 

(рис. 18 и 19) имеет следующие характеристики: глуби-

на 300 м; длина 7,1 м; диаметр 0,534 м; масса 1200 кг; ско-

рость 4 – 25 уз; автономность до 45 мин.

Аппарат состоит из 7 отсеков: носового с гидро-

локатором переднего обзора; отсека подруливающих 

устройств; отсека подъемно-мачтового устройства (ПМУ) 

телекамеры и приемника GPS; отсека стабилизатора глу-

бины; отсека приборов гидроакустического противодей-

ствия и имитации; отсека литий - ионной аккумуляторной 

батареи и отсека гребного электродвигателя с водомет-

ным движителем pump jet и рулями. Существует укорочен-

ная модель АНПА – имитатора: длина 3,5 м; масса 620 кг; 

скорость 3 – 12 уз; автономность 6 ч (на скорости 12 уз).

АНПА имитирует «акустический портрет» подво-

дной лодки в диапазоне частот от 100 до 300 Гц (уровень 

шума до 130 Дб) и от 300 Гц до 85 кГц (140 Дб). АНПА также 

имитирует отраженный эхосигнал от подводной лодки в 

диапазоне частот от 1 до 85 кГц. Акустические характери-

стики АНПА - имитатора обеспечиваются набором прием-

ных и излучающих антенн. Часть акустических излучате-

лей (антенн) располагаются на самом аппарате, остальные 

излучатели находятся на протяженной буксируемой ан-

тенне. Управление аппаратом осуществляется при помо-

щи консоли оператора (рис. 20), используемой для плани-

рования миссии (т.е. задания траектории движения, скоро-

сти и глубины хода, продолжительности работы и параме-

тров имитируемого акустического поля цели), а также для 

связи с аппаратом и оценки результатов миссии.

Из вышеприведенных данных следует, что в ино-

странных флотах уделяется серьезное внимание пробле-

мам боевой подготовки и испытаниям новейших систем 

Рис. 17. АНПА – имитатор Mk39 ЕМАТТ: 
а – общий вид; 

б – движение под водой; в – модель использования: 
1 – АНПА - имитатор; 2 – кабель Ethernet; устройство 

программирования; 4 – компьютер Notebook 

Рис. 18. Погрузка НПА-имитатора ASAT на подводную лодку

Рис. 19. Конструкция комплексного АНПА-имитатора ASAT: 
а – вид сбоку; б – отсек ПМУ; в – отсек приборов гидроакусти-
ческого противодействия; г – отсек стабилизатора глубины; д 
– отсек аккумуляторной батареи; 1 – телескопическое ПМУ; 2, 
3 – телекамера; 4 – гидропривод ПМУ; 5 – приемник  GPS; 6 – 
ниша в корпусе; 7 – гидроакустические излучающие антенны; 
8 – элементы аккумуляторной батареи; 9 – корпус отсека; 10 – 
приемное отверстие; 11 – крепление; 12 – насос; 13 – уравни-
тельная цистерна; 14 – клапанный блок; 15 – обшивка корпуса; 

16 – подруливающие устройства
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вооружения и техники. Для этих целей разрабатываются 

специализированные АНПА.

Несмотря на понимание руководством оборонно-

промышленного комплекса России значения морской 

робототехники и микросистемной техники, фактиче-

ски по этому направлению прикладываются недостаточ-

ные усилия. Исследования в этих областях разрозненны 

и бессистемны. В отличие от США, Китая, Японии, Герма-

нии и некоторых других государств, в России нет едино-

го координирующего центра НИОКР по данным направ-

лениям, отсутствует также программа поддержки таких 

работ на уровне оборонно-промышленного комплекса.

Обновляющемуся военно-морскому флоту России 

для выполнения его функций остро необходимы АНПА 

различных типов, и в этом смысле некоторые вышепри-

веденные типы аппаратов могут послужить прототипом 

для будущих отечественных разработок.
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Рис. 20. АНПА - имитатор ASAT:
а – модель использования с протяженной гидроакустической 

антенной;  б – консоль управления

Материал поступил в редакцию 22. 02. 2011 г.



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


