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Безекіпажні надводні судна (БНС) є ефективним технічним засобом збору та передачі 

просторової інформації про морське середовище. У процесі створення такого судна 
інформаційна модель формує теоретичну основу для побудови ефективних алгоритмів і 
програм його функціонування. Синтез інформаційних моделей є важливим етапом у створенні 
суден для дослідження водного середовища з використанням безпілотних технологій. 
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БНС — це морський робот, який працює повністю автономно. Інформаційна модель судна 

будується методом аналізу інформаційних потоків для повного набору режимів його роботи.  
Аналіз режимів роботи БНС показав, що його інформаційну модель можна представити у 

двох основних складових: 
𝐼𝑀ூ — моделі внутрішніх інформаційних потоків, що діють в БНС; 
𝐼𝑀ா — моделі зовнішніх інформаційних потоків між БНС і береговим центром 

управління. 
Інформаційну модель внутрішніх інформаційних потоків пропонується створювати у 

складі наступних підмоделей: 
𝐼𝑀ூିொ — підмодель інформаційних потоків від датчиків БНС, що вимірюють 

гідрофізичні та гідрохімічні характеристики морського середовища; 
𝐼𝑀ூି௎ௌ௏ିொ — підмодель інформаційних потоків від навігаційних датчиків БНС, що 

вимірюють параметри руху БНС як об’єкта автоматичного керування; 
𝐼𝑀ூି௎ௌ௏ିௌெ — підмодель інформаційних потоків системи керування БНС – сигнали 

керування енергетичною установкою судна, рушійно-рульовою установкою тощо; 
𝐼𝑀ூି௎ௌ௏ି஽ — підмодель інформаційних потоків від датчиків діагностичної системи БНС, 

які дають змогу контролювати технічний стан та прогнозувати тривалість морської місії. 
Отриманий набір моделей описує основні інформаційні властивості БНС як джерела 

геоінформації та інформації про технічний стан судна. Він може бути використаний при 
розробці алгоритмічного та програмного забезпечення безпілотних геоінформаційних 
технологій для дослідження водного середовища. 

Запропонований набір інформаційних моделей БНС, що включає моделі внутрішніх і 
зовнішніх інформаційних потоків, становить теоретичну основу для розробки інформаційного 
забезпечення безпілотних технологій дослідження водного середовища. 
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Unmanned surface vehicles (USVs) are an effective technical means of collecting and 

transmitting spatial information about the marine environment. In the process of creating such a vessel, 
the information model forms a theoretical basis for building effective algorithms and programs for its 
operation. The synthesis of the information models is an important stage in the creation of vessels for 
the study of the aquatic environment using unmanned technologies. 
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Abstract. The preliminary processing data for building a mathematical model for estimating the 
software size of open-source of business applications C# projects was observed in the paper. For more 
accurate estimation multivariate nonlinear regression must be used. The preliminary data processing to 
build the model is done by means of Variable Inflation Factors and Mahalanobis squared distance. 


