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СЪЩНОСТ И КЛАСИФИКАЦИЯ  
НА БЕЗПИЛОТНИ НАДВОДНИ АПАРАТИ

Майор Димитър Йончев, докторант
Военна академия „Г. С. Раковски“

Резюме. В статията са описани и класифицирани безпилотните надводни 
апарати (USV). Също така са предоставени и някои скали за определяне 
автономността на безпилотните надводни апарати и са поставени въпроси 
относно мястото им в международната система от закони и договори. 

Ключови думи: дистанционно управляеми системи; безпилотни надводни 
апарати; USV; ВМС

1. Увод
Приблизително две трети от земната повърхност са покрити с океани, но 

сравнително малка част от площта им е задълбочено изследвана. Изменение-
то на климата, аномалиите в околната среда, изискванията към персонала и 
въпросите на националната сигурност са довели до силно търсене от страна 
на търговските, научните и военните общности за разработване на иноватив-
ни безпилотните системи, които все по-трайно да навлизат в ежедневието на 
човека. Развитието на новите технологии, включително и на изкуствения ин-
телект, дава възможности за разработването на все по-усъвършенствани без-
пилотни летателни апарати (UAV), безпилотни подводни апарати (UUV), като 
по-слабо са разработени безпилотните надводни апарати (USV). 

Затвърждаващите се тенденции в съвременните конфликти показват все 
по-голямата роля нa безпилотните системи. Тъй като бъдещите конфликти ще 
се провеждат предимно в крайбрежни райони по света срещу противници, 
притежаващи все по-ефективни оръжейни системи, поставянето излишно 
на човешкия живот в опасност може да бъде избегнато чрез използване на 
безпилотни системи. Безпилотните наводни апарати ще осигурят на флота 
допълнителни способности. USV могат да бъдат разположени в среда с ви-
сока степен на опасност или в райони, замърсени с ядрени, биологични или 
химически агенти. Те могат не само да изпълняват автономни мисии, но и да 
служат като ескорт на конвенционални морски платформи с екипаж, а безпи-
лотни кораби, оборудвани с различни сензори и оръжейни системи, могат да 
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заменят платформите с екипаж за опасни мисии или такива, отнемащи много 
време. В бъдеще, без значение дали става въпрос за военни операции, или из-
следователски мисии, безпилотните наводни апарати ще играят все по-важна 
роля. 

2. Исторически преглед
В исторически аспект безпилотните надводни апарати се появяват още по 

времето на Втората световна война през миналия век. Американските въоръ-
жени сили преоборудват обикновена лодка с радиодистанционно управление 
за борба с мини. Но тези апарати не са напълно автономни безпилотни апара-
ти. Те не разполагат с усъвършенствани сензорни системи и не могат да из-
пълняват задачи без наличието на оператор. Развитието на технологиите и на 
изкуствения интелект от началото на XXI век дава тласък на разработването 
и прилагането на нови технологии за производството на все по-интелигент-
ни безпилотни надводни апарати. През 2003 г. израелският надводен апарати 
Protector (фиг. 1) има сравнително пълна функция за водене на бой. Снабден 
със сензорна система, включваща навигационен радар и мултифункционал-
ни фотоелектрически сензори, той може да изпълнява задачи като откриване, 
разузнаване и прихващане на цели.

Фигура 1. USV Protector

През 2014 г. Институтът за инженерни изследвания за безпилотни кораби 
към Шанхайския университет разработва Jing-hai II (фиг. 2). Той е използван 
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в Антарктическо море Рос с полярния научноизследователски кораб „Снежен 
дракон“, като намира нова котвена стоянка. 

Фигура 2. USV Jing-hai

През август 2018 г. е основана първата в света компания за безпилотни сис-
теми Massterly в Норвегия, като предоставя пълен набор от услуги, включи-
телно проектиране на безпилотни системи, автономна система за управление 
и логистични операции.

През октомври 2022 г., по време на руското нахлуване в Украйна, въоръ-
жените сили на Украйна използват 7 USV и 8 БЛА при нападение срещу мно-
жество руски военни кораби във военноморската база в Севастопол. Според 
Naval News това представлява първото използване на безпилотни летателни 
апарати във военноморската война. 

3. Класификация
В зависимост от своето приложение безпилотните платформи се разделят 

на четири основни групи:
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– наземни безпилотни апарати (Ground unmanned vehicles GUVs);
– безпилотни летателни апарати (Unmanned Aerial Vehicles (UAVs);
– безпилотни надводни апарати (Unmanned Surface Vessels (USVs);
– безпилотни подводни апарати (Unmanned Underwater Vehicles (UUVs).
Безпилотните надводни апарати, от своя страна, могат да бъдат класифи-

цирани по различни признаци, като например:
– според корпуса;
– според теглото;
– според системите за управление;
–според методите за навигация.
3.1. Класификация според корпуса
Разгледани са много типове корпуси на плавателни апарати. Тъй като осно-

вен фактор при проектирането е взаимодействието на безпилотния надводен 
апарат с морската повърхност, може да се приеме следната класификация:

– полупотопяем плавателен апарат;
– конвенционален плавателен апарат с плосък корпус;
– плавателен апарат с частично потопен корпус;
– хидроплани;
– други видове плавателни съдове.
Някои форми на корпуса имат специфични характеристики, които ги пра-

вят по-подходящи за определени операции. Изискванията за конвенционал-
на плавателна платформа са съсредоточени около ограниченията, свързани с 
екипажа, като например движение, температура, жилищно пространство и др. 
Изискванията за безпилотна система обаче се основават единствено на това, 
с което машините могат да се справят. Поради тази промяна в изискванията 
нови и иновативни форми на корпуса, които може да са неподходящи за плат-
форми с екипаж, стават основни кандидати за безпилотни превозни средства.

3.2. Класификация според теглото
Потенциалните задачи на USV могат да варират от изпълнение на разузна-

вателни задачи с малко торпеда до големи безпилотни кораби. Лабораторията 
„Кардерок“ приема следната класификация:

– малки (под 1 т.);
– средни (от 1 до 100 т.);
– големи (от 100 до 1000 т.);
– свръхголеми (над 100 т.).
Досега всички USV са с малък или среден размер. Повечето са с дължина 

от 2 до 15 м и водоизместимост от 1,5 до 10 т. Някои от тях могат да разви-
ват скорост над 35 възела в спокойни води. Настоящите усилия в областта на 
научноизследователската дейност са насочени към подобряване на съществу-
ващите технически предизвикателства, за да бъдат широко приети безпилот-
ните плавателни апарати:
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– достъпни комуникации отвъд хоризонта, за да се разшири обхватът, в 
който USV могат да оперират от приемащия кораб или база;

– безопасно и надеждно отплаване и завръщане в пристанище на USV;
– по-голяма автономност на USV; 
– повишена надеждност и оцеляване.
3.3. Класификация според системите за управление
Системата за управление е съществен компонент за увеличаване на авто-

номността на USV, докато по-усъвършенстваните възможности за управление 
са необходими за изпълнение на задачи при по-сложни и строги ограничения, 
включително лошо картографирана среда и изчислителни изисквания в реал-
но време. За да се осигури основно разбиране на настоящите изследователски 
интереси в областта на системите за насочване на USV, на фиг. 3 е показана 
кратка класификация.

Фигура 3. Класификация на USV според системата за управление

3.4. Класификация според методите за навигация
Безопасното и ефикасно управление на USV зависи в голяма степен от 

подходяща навигационна система с възможности за засичане, оценка на със-
тоянието, възприемане на средата и осъзнаване на ситуацията. На фигура 4 е 
показана накратко класификацията спрямо навигационната система.
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Фигура 4. Класификация според методите за навигация

4. Определяне степента на автономност на безпилотните подводни 
апарати

В литературата се използват много различни определения за автономност 
на платформата и степента на изкуствения интелект, който притежава. Нивата 
на автономност често се използват, за да се опише до каква степен платформа-
та може да действа самостоятелно. Едно от известните описания е разработе-
но от Томас Шеридан. Скалата на Шеридан (таблица 1) включва непрекъснат 
диапазон от определения, като започва от платформа, която е напълно контро-
лирана от човек (телеуправляема), до платформа, която е напълно автономна 
и не изисква входна информация от човека, преди да предприеме действия.

 
Таблица 1. Скала на Шеридан за автономност

Ниво Описание
10 Компютърът прави всичко самостоятелно, игнорира човека.
9 Компютърът информира човека само ако той (компютърът) реши.
8 Компютърът информира човека само при поискване.
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7 Компютърът изпълнява автоматично, когато е необходимо, информиране на 
човека.

6 Компютърът дава на човека ограничено време за налагане на вето преди 
автоматичното изпълнение.

5 Компютърът изпълнява предложеното действие, ако човекът го одобри.
4 Компютърът предлага една алтернатива.
3 Компютърът свежда алтернативите до няколко.
2 Компютърът предлага пълен набор от алтернативи за решение.
1 Компютърът не предлага помощ, а човекът отговаря за всички решения и 

действия.

Друго определение, което би могло да се възприеме, за да се определи сте-
пента на автономност, е представено в таблица 2.

Таблица 2. Нива на автономност

Категория кораби Ниво на  
автономност

Пи
ло

ти
ра

н

Метод  
на управление

Право на 
вземане на 
решения

Дейст-
вия, ини-
циирани 

от

Конвенционален 0 Човекът  
управлява да Автоматични или ръчни 

операции
Човек Човек

Интелигентни 1 Насочвани  
от човек да/не

Подпомагане на взема-
нето на решения, като 
човекът взема решения и 
предприема действия

Човек Човек

Автономни 2 Решения, 
делегирани 
от човека

да/не
Човекът трябва да по-
твърждава решенията

Човек Система

3 Човекът 
наблюдава 
системата да/не

Системата не очаква 
потвърждение. Човекът 
винаги е информиран за 
решенията и действията.

Софтуер Система

4 Напълно 
автономни не

Системата не очаква 
потвърждение. Човекът се 
информира само в случай 
на спешност.

Софтуер Система

Независимо от избор на скала за определяне автономността на платформа-
та, общото заключение е, че такива скали може да не са приложими за цялата 
операция, а да са най-полезни, когато се прилагат за различни подзадачи на 
автономната платформа.
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5. Заключение
Въпреки сериозното изоставяне в развитието на технологиите за създава-

не на напълно автономни надводни платформи. Последните две десетилетия, 
благодарение на все по-бързо развиващите се технологии и усъвършенстване 
на изкуствения интелект, надводните системи получават все по-сериозен тла-
сък в своето развитие. 

Развитието и внедряването на тези платформи ще повишат способностите 
на военноморския компонент, като безпилотните надводни апарати ще имат 
възможността да оперират в зони с висок риск. 

Въпреки сериозното развитие на тези платформи остават и много въпроси 
за разрешаване. Един от тях е правният статус на тези системи в системата от 
международни закони и договори.  
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NATURE AND CLASSIFICATION OF UNMANNED  
SURFACE VEHICLES

Abstract. The text describes and classifies unmanned surface vehicles (USVs). 
It also provides some scales for determining the autonomy of unmanned surface 
vehicles and raises questions about their place in the international system of laws 
and treaties. 
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