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POSIX Portable operating system interface for Unix

RCE Robot Components Engine

АКБ Аккумуляторная батарея

АНПА Автономный необитаемый подводный аппарат

БУД Блок управления двигателями

ГАНС Гидроакустическая навигационная система

ГАСС Гидроакустическая система связи

ГНС Глобальная навигационная система

ДГ Датчик глубины

ДЛ Доплеровский лаг

КНС Комплексированная Навигационная Система

КП Контроллер питания

НПД Навигационно-пилотажный датчик

ОС Операционная система

ПО Программное обеспечение

ПП Программная платформа

СУ Система управления

ЭЛС Эхолокационная система
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