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«Интернет подвижных объектов» - единая платформа, объединяющая 
средства и системы управления разнородными объектами



Наиболее актуально применение «интернета подвижных объектов» для освоения 
ресурсов моря, удалённых и труднодоступных регионов, включая АЗ РФ

Технологии, 
обеспечиваемые 

межсредными
комплексами

Использование 
биоресурсов моря

Методы, технологии, 
оборудование 

(Marinet, Foodnet, 
Technet)

Поглощение СО2 

морем и водоёмами
Методы, технологии, 

оборудование 
(Marinet, Econet, 

биотехнологии)

Контроль загрязнения 
природной среды

Методы, технологии, 
оборудование 

(Marinet, Econet, 
Aeronet, Technet)

Морской и 
прибрежный туризм
Технологии «малого» 
судостроения, яхтинг, 
композиты, гейминг, 

VR|AR

Технологии шельфа
(нефтегаз и проч.)

Методы, технологии, 
оборудование (Marinet, 
Technet, судостроение)

Подводная разведка и 
археология

Методы, технологии, 
оборудование, роботы

(Marinet, Aeronet, 
Technet)

Технологии Deep Sea 
Mining (морская добыча 
минеральных ресурсов)

Методы, технологии, 
оборудование, роботы

(Marinet, Aeronet, 
Technet)

Флот и судоремонт
Методы, технологии, 

оборудование, роботы 
(Marinet,Technet, 

аддитивные технологии, 
роботы и мехатроника)

Технологические пакеты*, связанные с освоением ресурсов моря и АЗ РФ

* - Технологический пакет — это системно организованная совокупность взаимосвязанных 
технологий, делающих возможным те или иные технологические процессы

База для реализации идеи - ресурсный центр СевГУ и его компоненты

НИС «Пионер-М» Образцы АНПА и малые БЭС

Морской полигон и ЦМИТ

Ресурсный центр цифрового 

проектирования, 

моделирования, и управления 

жизненным циклом изделий и 

продуктов



Межсредные системы «морского интернета вещей»

Платформа разнородных и разносредных  роботизированных средств, 
интегрированных в единую систему цифровой навигации

Автономные гидролокационные станции и посты наблюдения

• Средства связи – коммуникационные буи и 
гидроакустические приёмо – передатчики

• Средства подводно-технических работ –
автономные и телеуправляемые роботы

• Средства подводного наблюдения – НПА и 
гидролокационные посты и станции;

• Средства надводного наблюдения – БЭС и БАС 
(беспилотные суда и летательные аппараты);     

Единая навигационно – коммуникационная среда для разных систем



Системы аэрологистики

* - Mautz R. Indoor Positing Technologies. Habilitation Thesis, ETH Zurich, Zurich, Switzerland

Шаг 2. Интеграция различных технологий навигации и управления 
взлётом, полётом и посадкой беспилотных летательных аппаратов в 

единый программно – аппаратный комплекс, управляемый системами 
реального времени, разрабатываемыми ИТУТС и ИНТИ СевГУ 

Шаг 1. Создание лётного образца мультироторного беспилотного воздушного 
судна (БВС) грузоподъемностью до 50 кг для решения задач мониторинга и 
логистики на основе решений, разрабатываемых НИЛ «Динамика полёта и 

управление БАС»

Шаг 3. Создание станции автономного базирования для мультироторного 
БВС с винто-кольцевыми движителями (ВКД), совмещаемой с 

роботизированным устройством приёма и обработки перевозимого груза

Шаг 4. Организация и проведение испытаний и запуск пилотной 
эксплуатации лёгкой беспилотной авиационно-транспортной системы 

Т-БАС в реальных условиях, на объектах СевГУ в г. Севастополе. 

Партнёры проекта:

В основе системы 
управления и 

навигации БВС -
полётный контроллер 

«Сокол-360» и 
мультисенсорная 
интегрированная 
система посадки

Маршрутная сеть для 
«пилотной» эксплуатации 

– формируется над 
акваторией 

Севастопольской бухты,    
с установлением 

экспериментального 
правового режима, 

устанавливаемого при 
поддержке Платформы 

НТИ

Экспериментальный образец универсальной 
роботизированной платформы базирования БВС

Образец - прототип контейнера – «постамата» для 
беспилотной автоматической аэродоставки грузов 

Прототип БВС Т-БАС 
для мониторинга и 
логистики с винто-

кольцевыми 
движителями 

Грузовой БВС Т-
БАС с множеством 

полезных 
нагрузок



Межсредные робототехнические комплексы -
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