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(54) ТЕЛЕУПРАВЛЯЕМЫЙ ПОДВОДНЫЙ АППАРАТ С КОЛЕСНЫМШАССИ ДЛЯ
ОСВИДЕТЕЛЬСТВОВАНИЯ СОСТОЯНИЯ КОРПУСНЫХ КОНСТРУКЦИЙ СУДОВ

(57) Формула полезной модели
1. Телеуправляемый подводный аппарат (ТПА) с колесным шасси для

освидетельствования состояния корпусных конструкций судов, содержащиймодульную
конструкцию, состоящую из верхнего модуля ТПА с несущей рамой и нижнего модуля
шасси с четырьмя колесами с приводами; вертикальными движителями и
горизонтальнымидвижителямив виде винто-моторныхагрегатов (ВМА); светильниками
и видеокамерами; горизонтально расположенным герметичным цилиндрическим
прочным корпусом для электроники комплекса измерений и управления; датчиковым
обрудованием наблюдения и измерений, отличающийся тем, что дополнительно имеет
комплексную навигационную систему в составе следующих измерителей: -
гидроакустической навигационной системы (ГАНС) с длинной базой, при этом маяк-
ответчик установлен на ТПА; - системы счисления пути по корпусу судна на основе
видеоинформации; - системы счисления пути по корпусу судна на основе одометров
правого и левого борта ТПА и бесплатформенной системы ориентации на основе
волоконно-оптических гироскопов, микромеханических акселерометров и
магнитоиндуктивных датчиков; также есть щетки для очистки диагностируемой
поверхности и линейные приводы для подъема/опускания щеток и диагностических
датчиков.

2. Телеуправляемый подводный аппарат по п.1, отличающийся тем, что
дополнительные функции очистки и диагностических датчиков реализованы
дополнительнымимодулями с возможностью их присоединения/отсоединения от ТПА:
прочнымкорпусомдля электроникикомплекса измеренийиуправления, расположенным
наверху рамы ТПА вдоль нее; на переднем краю ТПА и шасси рамное устройство
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очисткищетками диагностируемойповерхности борта судна; сзадиТПАишасси рамное
устройство измерения параметров состояния корпусных конструкций диагностическими
датчиками с видеокамерой наблюдения за измерением; на переднем краю сверху
прочного корпуса маяк-ответчик ГАНС, а снизу шасси датчики-одометры системы
счисления пути ТПА по борту судна; для маневрирования ТПА в свободном плавании
без прижима к борту судна наличием по углам рамы ТПА четырех горизонтальных
ВМАпо векторной схеме, расположенных под углом относительно осей аппарата; для
прижима изделия колесамишасси к борту судна наличием четырех вертикальныхВМА
рядом с горизонтальными ВМА, - навесным видео и осветительным оборудованием:
видеокамерой в наклонно-поворотном устройстве в прочном корпусе в раме базового
ТПА; впередсмотрящей навигационной видеокамерой со светильниками; кормовой
видеокамерой со светильником для наблюдения и съемки диагностических датчиков
измерений.

3. Телеуправляемый подводный аппарат по п.1 или 2, отличающийся тем, что в
устройстве измерений параметров состояния корпусных конструкций установлена
поперечная линейка контактных датчиков перемещения для измерения деформаций
профиля, и в зависимости от габаритов корпуса судна линейка может быть различной
длины и с различным количеством датчиков подпружиненного перемещения в точках
контакта с измеряемой поверхностью корпусной конструкции.
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