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Abstract. The paper considers the current problem of increasing the efficiency of the functioning of autonomous 
uninhabited underwater vehicles by improving approaches to the use of radio buoys as elements of underwater 
communication and navigation systems. The purpose of the study is to develop a generalized classification of radio 
buoy designs used as part of underwater communication systems with autonomous underwater vehicles, to ensure 
their systematization, comparative analysis and increase the efficiency of engineering design. Methodologically, the 
study is based on the use of system analysis, which allows considering a radio buoy as a complex multi-component 
technical system, including interconnected mechanical, energy, navigation and communication subsystems. An analysis 
of modern scientific publications and technical solutions was carried out taking into account the design, functional 
and operational characteristics, on the basis of which a classification was formed according to the characteristics of 
mobility, method of stabilization and level of structural complexity.
As a result of the study, the main types of radio buoys were generalized and systematized, in particular, cylindrical 
floats, towed without control surfaces, towed with elevators, and self-propelled. For each type, the design features, 
principles of operation, as well as their advantages and disadvantages in the context of use as part of systems with 
autonomous underwater vehicles were determined. It was established that the design of the radio buoy directly affects 
the positioning accuracy, communication stability, energy consumption, and overall efficiency of the system. The 
scientific novelty of the work lies in the proposed systemic approach to the classification of radio buoy designs, which, 
unlike existing ones, takes into account not only their functional purpose, but also the architecture of the hull, methods 
of stabilization, the level of autonomy, and features of integration with the carrier. This allows us to consider the radio 
buoy as an integrated mechatronic system as part of underwater navigation and communication complexes. The practical 
significance of the results obtained lies in the possibility of their use in the design and optimization of «autonomous 
uninhabited underwater vehicle – radio buoy» systems, in the justified choice of the type of buoy depending on the 
operating conditions and mission requirements, as well as in creating the prerequisites for the development of modular 
and standardized technical solutions in the field of underwater communication and navigation.
Key words: autonomous underwater vehicle; radio beacon; underwater communication; navigation; classification of 
structures; hydrodynamic stabilization.

Анотація. У роботі розглянуто актуальну проблему підвищення ефективності функціонування автономних 
ненаселених підводних апаратів шляхом удосконалення підходів до використання радіобуїв як елементів сис-
тем підводного зв’язку та навігації. Метою дослідження є розробка узагальненої класифікації конструкцій 
радіобуїв, що застосовуються у складі систем підводного зв’язку з автономними підводними апаратами, для 
забезпечення їх систематизації, порівняльного аналізу та підвищення ефективності інженерного проєктування. 
Методично дослідження базується на використанні системного аналізу, який дозволяє розглядати радіобуй як 
складну багатокомпонентну технічну систему, що включає взаємопов’язані механічні, енергетичні, навігаційні 
та комунікаційні підсистеми. Проведено аналіз сучасних наукових публікацій і технічних рішень із урахуван-
ням конструктивних, функціональних та експлуатаційних характеристик, на основі чого сформовано класифі-
кацію за ознаками мобільності, способу стабілізації та рівня конструктивної складності.



15

КОРАБЛЕБУДУВАННЯ № 2   2026

ISSN 3154-8245 (print), 3154-8153 (online)

СУДНОБУДУВАННЯ

У результаті дослідження узагальнено та систематизовано основні типи радіобуїв, зокрема циліндричні поплав-
кові, буксировані без керуючих поверхонь, буксировані з рулем висоти та саморушійні. Для кожного з типів 
визначено конструктивні особливості, принципи функціонування, а також їх переваги та недоліки в контексті 
використання у складі систем з автономними підводними апаратами. Встановлено, що конструкція радіобуя 
безпосередньо впливає на точність позиціонування, стабільність зв’язку, енергоспоживання та загальну ефек-
тивність функціонування системи. Наукова новизна роботи полягає у запропонованому системному підході до 
класифікації конструкцій радіобуїв, який, на відміну від існуючих, враховує не лише їх функціональне призна-
чення, але й архітектуру корпусу, способи стабілізації, рівень автономності та особливості інтеграції з носієм. 
Це дозволяє розглядати радіобуй як інтегровану мехатронну систему у складі підводних навігаційно-комуні-
каційних комплексів. Практична значимість отриманих результатів полягає у можливості їх використання при 
проєктуванні та оптимізації систем «автономний ненаселений підводний апарат – радіобуй», обґрунтованому 
виборі типу буя залежно від умов експлуатації та вимог місії, а також у створенні передумов для розробки 
модульних і стандартизованих технічних рішень у сфері підводного зв’язку та навігації.
Ключові слова: автономний ненаселений підводний апарат; радіобуй; підводний зв’язок; навігація; класифіка-
ція конструкцій; гідродинамічна стабілізація.

ПОСТАНОВКА ЗАВДАННЯ
Постановка задачі. Автономні ненаселені під-

водні апарати (АНПА) наразі виконують велику кіль-
кість завдань по всьому світу. Одним з головних недо-
ліків використання таких підводних апаратів є склад-
ність визначення географічних координат (викорис-
товуються складні інерційні системи визначення 
положення, відсутність зв’язку з системою GPS) та 
передача інформації в режимі реального часу. Для 
виконання даних функцій АНПА повинен піднімати-
ся на поверхню, що займає більше часу та енергетич-
них ресурсів апарата.

Для зменшення такого даного недоліку доцільно 
використання радіобуя (РБ), що буде постійно букси-
руватись [1] або періодично випускається для корек-
ції координат та передачі накопиченої інформації.

Наявність радіобуя створює додаткові збурення 
та енергетичні витрати АНПА, тому виникає необхід-
ність в оптимальному виборі конструкції РБ та кабель-
буксиру[1,2]. В системі АНПА РБ конструкція РБ 
впливає не тільки на зовнішні збурення під час вико-
ристання, а й на конструкцію АНПА як його носія.

АНАЛІЗ ОСТАННІХ ПУБЛІКАЦІЙ.
Аналіз сучасних наукових публікацій, присвя-

чених радіобуї у системах підводний зв’язок [3], 
свідчить про домінування досліджень, орієнтова-
них на сигнальні та інформаційні аспекти[4]. Зокре-
ма, у основна увага приділяється методам передачі 
даних, зменшенню впливу шумів[5]. і підвищенню 
ефективності каналів зв’язку, тоді як конструкція буя 
розглядається як заданий елемент і не піддається сис-
темному аналізу.

Окрему групу становлять дослідження ком-
понентного рівня, де аналізуються гідроакустич-
ні перетворювачі, антени та джерела живлення  
[5–9]. Такі роботи мають вузькоспеціалізований 
характер і не формують цілісного уявлення про кон-
струкцію радіобуя як інтегрованої технічної системи.

Наявні описи конструкції обмежуються загаль-
ними схемами (поверхневий модуль, сенсорний 

елемент, канал передачі даних) і не супроводжуються 
систематизацією або виділенням типів конструктив-
ного виконання. У результаті існуючі підходи мають 
переважно функціональний характер і не враховують 
такі важливі ознаки, як архітектура корпусу, спосіб 
розгортання, конфігурація модулів та тип енергоза-
безпечення.

Отже, аналіз публікацій показує відсутність уза-
гальненої класифікації конструкцій радіобуїв. Це 
ускладнює їх порівняння, проєктування та адаптацію 
до задач взаємодії з автономними підводними апара-
тами, що обґрунтовує необхідність розробки систем-
ної класифікаційної моделі.
ВІДОКРЕМЛЕННЯ НЕВИРІШЕНИХ РАНІШЕ 

ЧАСТИН ЗАГАЛЬНОЇ ПРОБЛЕМИ
Незважаючи на застосування радіобуїв у систе-

мах зв’язку АНПА, на сьогодні відсутня уніфікована 
та систематизована класифікація їх конструкцій.

Існуючі підходи до опису радіобуїв, зосереджу-
ються переважно на функціональному призначенні 
(пасивні, активні, багатоканальні тощо) або експлу-
атаційних характеристиках, тоді як конструктивні 
особливості (архітектура корпусу, типи сенсорних 
модулів, конфігурація антен, способи розгортання 
та енергозабезпечення) залишаються фрагментарно 
описаними та неструктурованими.

Це призводить до таких проблем:
–	 відсутність єдиного підходу до проєктування 

та порівняння конструкцій;
–	 ускладнення оптимізації радіобуїв під специ-

фічні задачі підводний зв’язок;
–	 обмеження можливостей стандартизації та 

модульного проєктування;
–	 труднощі інтеграції з сучасними платформами 

безпілотні підводні системи.
Таким чином, актуальною науково-технічною 

задачею є розробка класифікації конструкцій радіобу-
їв, яка б враховувала їх геометричну, функціональну 
та системну архітектуру, а також забезпечувала осно-
ву для подальшої уніфікації та інженерної оптимізації.
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МЕТА ДОСЛІДЖЕННЯ
Метою роботи є розробка узагальненої класифі-

кації конструкцій радіобуї для забезпечення їх сис-
тематизації, порівняльного аналізу та підвищення 
ефективності проєктування у складі систем підвод-
ний зв’язок з використанням АНПА.

МЕТОДИ, ОБ’ЄКТ ТА ПРЕДМЕТ 
ДОСЛІДЖЕННЯ

Метод системного аналізу використовується для 
розгляду радіобуя як складної технічної системи 
з взаємопов’язаними елементами.

Об’єктом дослідження є радіобуї, що застосову-
ються у складі систем підводний зв’язок для взаємо-
дії з АНПА. Предметом дослідження виступають їх 
конструктивні характеристики, зокрема архітектура 
корпусу, конфігурація функціональних модулів, спо-
соби розгортання, типи енергозабезпечення та орга-
нізація каналів передачі даних.

ВИКЛАД ОСНОВНОГО МАТЕРІАЛУ
Конструкції радіобуїв, що використовуються 

у складі систем АНПА, являють собою різноманітні 
інженерні рішення, спрямовані на забезпечення стій-
кого зв’язку між підводним середовищем і поверхне-
вими або супутниковими навігаційними системами 
[10]. Незважаючи на відсутність уніфікованої кла-
сифікації таких пристроїв, їх можна систематизува-
ти за принципами мобільності, способу стабілізації 
та рівня конструктивної складності. У загальному 
випадку радіобуй виконує роль проміжної ланки 
між підводним апаратом і глобальними навігацій-
ними системами, забезпечуючи передачу координат, 
синхронізацію часу та обмін телеметричною інфор-
мацією. Найпоширенішими типами є циліндричні 
поплавкові буї, буксировані буї без керуючих повер-
хонь, буксировані буї з рулем висоти та саморушійні 
автономні буї.

Конструкція циліндричного поплавкового раді-
обуя [4], що використовується як елемент підводної 
навігації типу «підводного GPS» у складі АНПА, 
розглядається як інтегрована багаторівнева система, 
призначена для визначення координат підводного 
апарата через зв’язок із поверхнею.

Циліндричний поплавковий радіобуй є одним 
із найбільш традиційних і концептуально простих 
рішень. Такий радіобуй складається з герметичного 
циліндричного корпусу, який виконує функції несучої 
конструкції та забезпечує захист внутрішніх компо-
нентів від впливу водного середовища. У верхній час-
тині корпусу розташований поплавковий модуль, що 
забезпечує позитивну плавучість і стабілізацію буя 
у вертикальному положенні. У цьому ж модулі інте-
гровано антенну систему для радіозв’язку з супутни-
ковими або наземними системами позиціонування, 
зокрема GPS, що дозволяє визначати власні коорди-
нати буя на поверхні.

Основною перевагою такого типу буя є висо-
ка точність позиціонування, що досягається завдяки 
стабільному положенню антени на поверхні. Крім 
того, відсутність складних рухомих гідродинамічних 
елементів забезпечує конструктивну надійність і дов-
говічність. Такі буї можуть використовуватися після 
зупинки АНПА для корекції їх положення та переда-
чі накопленої інформації. Водночас їхня мобільність 
є суттєво обмеженою: вони потребують попереднього 
розгортання і не здатні самостійно змінювати поло-
ження. Це ускладнює їх застосування в динамічних 
місіях. Крім того, їх робота може погіршуватися під 
впливом хвиль, течій та погодних умов.

Конструкція буксированого радіобуя без рухомих 
крил у складі систем з АНПА являє собою спроще-
ну гідродинамічно стабілізовану платформу, призна-
чену для забезпечення стійкого зв’язку та навігацій-
ної підтримки без використання активних керуючих 
поверхонь.

Основою конструкції є подовжений герметичний 
корпус обтічної (зазвичай циліндрично-краплеподіб-
ної) форми, виготовлений із легких корозійностій-
ких матеріалів. Така форма забезпечує мінімальний 
гідродинамічний опір під час буксирування і спри-
яє стабілізації у потоці води, а крила забезпечують 
утримання такого буя в поверхневому шарі води при 
його буксируванні. Всередині корпусу розміщуються 
функціональні модулі: блок обробки сигналів, раді-
опередавач, акустичний модем, а також автономне 
джерело живлення.

Буксирування здійснюється за допомогою кабель-
троса, який одночасно виконує механічну та інформа-
ційно-енергетичну функцію. Трос кріпиться у носо-
вій частині буя і забезпечує його орієнтацію вздовж 
вектора руху АНПА. Відсутність рухомих крил ком-
пенсується пасивною гідродинамічною стабілізаці-
єю: центр мас зміщується нижче центру плавучості, 
що створює відновлювальний момент і утримує буй 
у стабільному положенні.

У верхній частині конструкції передбачено 
поплавковий модуль або виступаючу надводну сек-
цію, в якій розміщується антена для радіозв’язку 
(зокрема з використанням GPS або інших систем). Це 
забезпечує передачу даних між підводним апаратом 
і зовнішніми системами. При частково зануреній схе-
мі можливе використання гнучкого кабелю, що дозво-
ляє антені перебувати на поверхні, тоді як основний 
корпус буя залишається під водою.

Відсутність рухомих крил спрощує конструкцію, 
підвищує надійність і знижує енергоспоживання, 
однак водночас обмежує можливості активного керу-
вання положенням буя, що компенсується правильним 
підбором форми корпусу та параметрів буксирування.

Перевагою такого підходу є простота конструкції, 
що безпосередньо впливає на надійність і зниження 
вартості. Відсутність рухомих частин також зменшує 
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енергоспоживання, що є критичним для тривалих 
автономних місій. Однак така схема має і суттєві 
обмеження. Передусім, буй повністю залежить від 
руху АНПА, що означає відсутність можливості неза-
лежного позиціонування. Крім того, пасивна стабілі-
зація не завжди забезпечує достатню точність утри-
мання положення у складних гідродинамічних умо-
вах, таких як змінні течії. Це може негативно впли-
вати на якість зв’язку та точність передачі координат.

Подальшим розвитком цієї концепції є буксиро-
ваний радіобуй із рулем висоти. Конструкція букси-
рованого радіобуй з рулем висоти у складі системи 
АНПА РБ є розвитком пасивно стабілізованих бук-
сированих платформ і призначена для забезпечення 
керованої просторової стабілізації та регулювання 
глибини руху під час буксирування.

Основою конструкції є подовжений герметичний 
корпус обтічної форми, зазвичай циліндричний або 
циліндрично-конічний, який забезпечує мінімальний 
гідродинамічний опір. Усередині корпусу розміщу-
ються функціональні модулі: радіопередавач, акус-
тичний модем гідроакустичний зв’язок, обчислю-
вальний блок, а також автономне джерело живлення. 
Верхня частина корпусу містить поплавковий сег-
мент з антеною системою для роботи з GPS та інши-
ми каналами супутникового зв’язку.

Ключовою відмінністю цієї конструкції є наяв-
ність руля висоти, розташованого у кормовій або 
середній частині підводної секції. Руль висоти вико-
нується у вигляді керованої гідродинамічної пло-
щини (горизонтального стабілізатора), яка створює 
керуючий момент при взаємодії з потоком води. Його 
основна функція полягає у регулюванні глибини 
занурення та стабілізації вертикального положення 
буя під час буксирування.

Під час руху АНПА буксирує буй через кабель-
трос, який забезпечує передачу механічного зусилля 
та, у деяких конфігураціях, інформаційного сигналу. 
Завдяки дії руля висоти створюється контрольований 
кут атаки корпусу, що дозволяє змінювати підйомну 
або притискну гідродинамічну силу. Це забезпечує 
стабільне утримання буя на заданій глибині без необ-
хідності активних рушійних систем.

Система стабілізації доповнюється зміщенням 
центру мас відносно центру плавучості, що створює 
пасивний відновлювальний момент. Таким чином, 
руль висоти працює у поєднанні з природною гідро-
статичною стабільністю конструкції, забезпечуючи 
точніше керування траєкторією руху.

Перевагою такого рішення є значне покращен-
ня стабільності та керованості, що особливо важли-
во при роботі в умовах змінних течій або при висо-
ких швидкостях руху АНПА. Це також позитивно 
впливає на якість акустичного зв’язку та надійність 
передачі даних. Водночас поява керуючих елементів 
ускладнює конструкцію, підвищує вартість і створює 

потенційні точки відмови. Крім того, навіть із рулем 
висоти буй залишається залежним від носія і не має 
повної автономності.

Таким чином, конструкція буксированого радіо-
буя з рулем висоти поєднує простоту буксированих 
систем із елементами керованої гідродинаміки, що 
дозволяє підвищити стабільність положення, розши-
рити діапазон робочих режимів і покращити якість 
підводного зв’язку.

Саморушійний радіобуй є автономною гідроди-
намічною платформою, що поєднує функції надвод-
ного або приповерхневого вузла зв’язку, навігацій-
ного орієнтира та мобільного елемента розгортання 
в морському середовищі. На відміну від буксирова-
них систем, така конструкція не залежить від носія 
для переміщення, а має власну рушійну підсистему, 
що дозволяє їй самостійно змінювати позицію у про-
сторі, підтримувати заданий район роботи або здій-
снювати маршрутне патрулювання.

Конструктивно саморушійний радіобуй склада-
ється з герметичного корпусу, рушійного модуля, сис-
теми енергоживлення, навігаційно-обчислювального 
блоку та багатоканальної комунікаційної підсистеми. 
Корпус зазвичай виконується у формі гідродинаміч-
но оптимізованого циліндра або торпедоподібної 
структури з плавучим верхнім сегментом, що забез-
печує стабільне утримання антенного комплексу над 
поверхнею води або в приповерхневому шарі.

Рушійна підсистема реалізується у вигляді елек-
тричних підводних двигунів розміщених у нижній 
частині корпусу. Вона забезпечує як горизонтальне 
переміщення, так і обмежену вертикальну корекцію 
положення, що дозволяє радіобую адаптуватися до 
хвильових умов, течій або змін операційної задачі. 
У більш складних конфігураціях можуть застосову-
ватися кілька незалежних рушіїв, які забезпечують 
маневреність за принципом багатовекторної тяги.

Енергетична підсистема базується на високощіль-
них акумуляторах із можливістю часткової підзаряд-
ки через сонячні панелі, розміщені на верхній частині 
корпусу. Це дозволяє підтримувати тривалу автоном-
ність у режимі тривалих місій. Для оптимізації енер-
госпоживання використовуються адаптивні алгорит-
ми керування режимами роботи рушіїв і комунікацій-
них модулів.

Принцип роботи саморушійного радіобуя полягає 
у здатності автономно йти за АНПА та підтримувати 
позицію при його зупинці одночасно забезпечуючи 
функції зв’язку та навігаційної підтримки інших сис-
тем. У поєднанні з АНПА виконує роль динамічного 
вузла ретрансляції або плаваючої опорної точки, що 
змінює своє положення відповідно до місії підводно-
го апарата або умов середовища.

У контексті системної класифікації, яка є акту-
альною через відсутність уніфікованого підходу до 
опису радіобуїв, саморушійний радіобуй належить до 
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автономних мобільних морських платформ із актив-
ною гідродинамічною архітектурою. За функціональ-
ною ознакою він є одночасно навігаційним вузлом, 
комунікаційним ретранслятором і елементом просто-
рового моніторингу, а за конструктивною – інтегро-
ваною мехатронною системою з розподіленою енер-
гетичною та сенсорною структурою.

Головною перевагою саморушійного буя є його 
мобільність і незалежність від носія. Він може дина-
мічно змінювати положення, адаптуючись до умов 
місії, що значно розширює функціональні можливос-
ті системи. Такі буї здатні формувати гнучкі мережі 
зв’язку і навігації, що особливо важливо для склад-
них і масштабних підводних операцій. Проте ці пере-
ваги супроводжуються значними недоліками. Пере-
дусім, це висока складність конструкції, яка потребує 
розвинених систем керування та енергозабезпечення. 
Високе енергоспоживання обмежує тривалість авто-
номної роботи, а вартість таких систем значно пере-
вищує інші типи буїв.

Таким чином, саморушійний радіобуй представ-
ляє собою найбільш гнучкий тип радіобуїв, який 
поєднує мобільність, автономність і багатоканальну 
взаємодію з підводними та надводними системами, 
що робить його ключовим елементом сучасних адап-
тивних морських мереж зв’язку та навігації.

ОБГОВОРЕННЯ РЕЗУЛЬТАТІВ 
ДОСЛІДЖЕННЯ

Проведений системний аналіз конструкцій радіо-
буїв, що застосовуються у складі систем автономних 
ненаселених підводних апаратів, дозволив узагаль-
нити існуючі технічні рішення та виділити ключові 
класи конструкцій за ознаками мобільності, способу 
стабілізації та рівня конструктивної складності. На 
відміну від більшості наукових робіт, орієнтованих на 
сигнальні аспекти підводного зв’язку, у даному дослі-
дженні радіобуй розглянуто як інтегровану технічну 
систему, що включає механічну, енергетичну, навіга-
ційну та комунікаційну підсистеми.

Отримані результати підтверджують, що кон-
струкція радіобуя безпосередньо впливає не лише на 
ефективність передачі даних і точність позиціонуван-
ня, але й на експлуатаційні характеристики самого 
АНПА, зокрема енергоспоживання, гідродинамічний 
опір і стабільність руху. Таким чином, вибір типу буя 
є багатокритеріальною задачею, що потребує враху-
вання умов місії, характеристик середовища та обме-
жень підводного апарата.

Аналіз циліндричних поплавкових радіобуїв 
показав, що вони забезпечують найвищу точність 
визначення координат завдяки стабільному поло-
женню антени на поверхні та безпосередньому 
використанню супутникових навігаційних систем. 
Водночас їх застосування є доцільним переваж-
но у стаціонарних або квазістаціонарних сценарі-
ях, оскільки відсутність мобільності обмежує їх 

ефективність у динамічних місіях. Крім того, залеж-
ність від погодних умов і необхідність попередньо-
го розгортання знижують оперативність їх викорис-
тання.

Буксировані радіобуї без керуючих поверхонь 
демонструють інший підхід, орієнтований на міні-
мізацію конструктивної складності та енергоспо-
живання. Вони ефективно інтегруються з АНПА 
та забезпечують безперервний зв’язок під час руху. 
Однак їх пасивна стабілізація не завжди гарантує 
необхідну точність положення, особливо у складних 
гідродинамічних умовах. Це обмежує якість переда-
чі координат і може призводити до додаткових похи-
бок у навігації.

Введення керуючих елементів, зокрема руля висо-
ти, дозволяє суттєво підвищити стабільність букси-
рованого буя. Отримані результати свідчать, що такі 
конструкції забезпечують кращий контроль глибини 
та положення, що позитивно впливає на якість акус-
тичного каналу зв’язку. Водночас ускладнення кон-
струкції призводить до зростання вартості, зниження 
надійності через наявність рухомих елементів і під-
вищення вимог до технічного обслуговування. Таким 
чином, даний тип буїв є компромісним рішенням між 
простотою та функціональністю.

Саморушійні радіобуї представляють якісно 
новий рівень розвитку, оскільки забезпечують повну 
автономність і можливість адаптивного позиціону-
вання. Результати аналізу показують, що такі системи 
є найбільш гнучкими та здатні виконувати функції 
мобільних вузлів зв’язку та навігації у розподілених 
підводних мережах. Вони дозволяють мінімізувати 
залежність від траєкторії руху АНПА та оптимізува-
ти геометрію розміщення елементів системи. Проте 
ці переваги досягаються за рахунок значного усклад-
нення конструкції, високого енергоспоживання та 
вартості, що обмежує їх широке застосування.

У цілому результати дослідження підтверджують 
відсутність універсального конструктивного рішення 
для радіобуїв. Кожен із розглянутих типів має свою 
область ефективного застосування, що визначається 
співвідношенням між мобільністю, точністю позиці-
онування, енергоспоживанням і складністю реаліза-
ції. Це обґрунтовує доцільність подальшого розвитку 
класифікаційного підходу, який дозволить формалізу-
вати вибір конструкції на етапі проєктування.

ВИСНОВКИ ТА РЕКОМЕНДАЦІЇ
У результаті проведеного дослідження вирішено 

актуальну науково-технічну задачу систематизації 
конструкцій радіобуїв, що застосовуються у складі 
систем підводного зв’язку з автономними ненаселе-
ними підводними апаратами. Запропоновано підхід 
до їх класифікації за ознаками мобільності, способу 
стабілізації та конструктивної складності, що дозво-
ляє здійснювати порівняльний аналіз та обґрунтова-
ний вибір технічних рішень.
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Отримані результати дозволяють сформулювати 
такі практичні рекомендації:

Для задач високоточного позиціонування з періо-
дичною передачею даних доцільно використовувати 
поплавкові радіобуї, особливо у складі мережевих 
конфігурацій.

Для тривалих місій із безперервним рухом АНПА 
оптимальним вибором є буксировані буї без рухомих 
елементів, що забезпечують мінімальне енергоспо-
живання та високу надійність.

У складних гідродинамічних умовах або при під-
вищених вимогах до стабільності зв’язку доцільно 
застосовувати буксировані буї з рулем висоти.

Для адаптивних місій, що потребують динамічно-
го позиціонування та розгортання мереж зв’язку, пер-
спективним є використання саморушійних радіобуїв.

При проєктуванні систем «АНПА – радіобуй» 
необхідно враховувати взаємний вплив конструкцій, 
зокрема вплив буя та кабель-буксиру на гідродинамі-
ку та енергетику підводного апарата.

Подальші дослідження доцільно спрямувати на 
розробку формалізованих методів оптимізації кон-
струкції радіобуїв, створення модульних архітектур 
та інтеграцію інтелектуальних систем керування, що 
дозволить підвищити ефективність їх застосування 
у складних умовах підводного середовища.
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