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[bookmark: bookmark142]В соответствии с целью и задачами диссертации получены основные результаты работы, заключающиеся в следующем:
1. Предложена структура системы обработки навигационной информации телеуправляемого подводного робота.
2. Разработан метод синтеза частных алгоритмов стабилизации малогабаритного подводного робота.
3. Разработаны алгоритмы маневрирования подводного робота с учетом заданных ограничений условий эксплуатации.
4. Создан комплекс программ, позволяющий управлять подводным роботом на основе нечеткой логики и контролировать состояние подводного робота на экране операторской станции.
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