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В статье дается описание нового метода обучения курсантов военно-морских учебных заведений и 
других силовых ведомств управлению безэкипажными катерами и их полезными нагрузками. Рассмотрены 
конструкция и устройство безэкипажного катера «Макаровец» и его полезные нагрузки, созданные со-
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1. Введение

Безэкипажные катера (БЭК) прочно закрепились 
в составе военно-морских сил развитых стран как эф-
фективное средство вооруженной борьбы на море. В 
настоящее время в России и за рубежом созданы мно-
гие разновидности БЭК, которые способны решать 
возложенные на них задачи. Одним из перспектив-
ных направлений мирового развития БЭК является 
их оснащение разнообразными дистанционно управ-
ляемыми модулями (ДУМ), определяющими их так-
тическое назначение [1]: 

– ДУМ стрелкового оружия (рис. 1, а); 
– ДУМ ударного малогабаритного ракетного ору-

жия (рис. 1, б); 
– ДУМ малогабаритного зенитно-ракетного ору-

жия (рис. 1, в); 
– ДУМ малогабаритного торпедного оружия 

(рис. 1, г); 
– ДУМ радиоэлектронной борьбы (рис. 1, д); 
– ДУМ с беспилотным летательным аппаратом 

(БПЛА) (рис. 1, е); 
- ДУМ спускоподъемного устройства (СПУ) с ав-

тономными  необитаемыми подводными аппаратами 
(АНПА) для поиска мин (рис. 1, ж, з);

– ДУМ СПУ с одноразовым телеуправляемым не-
обитаемым подводным аппаратом (ТНПА) для унич-
тожения мин (рис. 1, и).

Однако среди этого множества проектов катеров 
нет ни одного специального проекта БЭК, предназна-
ченного для решения не тривиальной проблемы обу-
чения специалистов разного уровня управлению БЭК 
и его ДУМ, т.е. полезными нагрузками. 

2. Назначение, состав и устройство учебно-
тренировочного роботизированного 
комплекса на базе БЭК «Макаровец»

Учитывая современные тенденции мирового раз-
вития безэкипажного кораблевождения, Институт 
проблем морских технологий имени академика М.Д. 
Агеева Дальневосточного отделения РАН (ИПМТ 
ДВО РАН) совместно с командованием ТОВВМУ 
имени С.О. Макарова в 2020 г. приняли решение о 
создании БЭК, получившего название  «Макаровец», 
со сменной модульной полезной нагрузкой, имитиру-
ющей некоторые типы ДУМ. В дальнейшем проект 
получил название «Учебно-тренировочный роботи-
зированный комплекс (УТРК) на базе БЭК «Макаро-
вец», который предназначен для [2]:
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– повышения качества образователь-
ного процесса в военно-морских учебных 
заведениях (ВМУЗ) и других заинтересо-
ванных силовых структурах путем непо-
средственного участия обучаемых в под-
готовке катера и его систем к плаванию 
и выполнению различных практических 
упражнений по управлению БЭК и его по-
лезными нагрузками;

– повышения качества подготовки на-
учно-педагогических кадров ВМУЗ (док-
торантов, адъюнктов и соискателей ученой 
степени).

УТРК состоит из БЭК «Макаровец» 
(рис. 2), берегового поста управления 
(БПУ),  ряда ДУМ сменных полезных на-
грузок, а также береговой инфраструктуры 
и вспомогательного оборудования. БЭК 
имеет следующие характеристики: водо-
измещение 250 кг; длина 3,3 м; ширина 
1,2 м; высота 1,7 м; скорость до 15 уз; ав-
тономность 6 ч (на экономичной скорости); 

Рис. 1. Безэкипажные катера с дистанционно управляемыми модулями:
а – ДУМ стрелкового оружия; б – ДУМ ударного малогабаритного ракетного оружия; в – ДУМ малогабаритного зенитно-
ракетного оружия;  г – ДУМ малогабаритного торпедного оружия; д – ДУМ радиоэлектронной борьбы; е – ДУМ с БПЛА; 
ж – ДУМ с СПУ и АНПА для поиска мин; з – ДУМ с СПУ и ТНПА для поиска мин; и – ДУМ с СПУ и одноразовым ТНПА ‒ 

уничтожителем мин

Рис. 2. Безэкипажный катер «Макаровец» с ДУМ посадочной площадки 
квадрокоптера и СПУ ТНПА:

1 – корпус; 2 – посадочная площадка; 3 –  БПЛА; 4 – мачта; 5 – радар; 6 – 
IP-видеокамера; 7 – надстройка; 8 – спускоподъемное устройство ТНПА
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грузоподъемность до 120 кг. Катер имеет два 
гребных винта с погружными электромотора-
ми мощностью по 1,5 кВт каждый. 

Управление движением БЭК происходит 
за счет регулирования частоты вращения 
движителей. Источником энергии служит 
свинцово-гелиевая аккумуляторная батарея 
емкостью 200 А·ч. В состав радиоэлектрон-
ных средств  (РЭС) БЭК входят: система дис-
танционного управления движением; компас; 
лаг; эхолот; 4G радар; приёмники ГЛОНАСС/
GPS; системы радиосвязи; система видеона-
блюдения и аудиоаппаратура. Аппаратно-про-
граммный комплекс позволяет реализовать 
три режима управления БЭК [3]:

– супервизорное управление;
– автономное управление;
– смешанный режим.
Радиоэлектронное оборудование мачты 

БЭК (рис. 3) адаптировано для решения за-

Рис. 3. Расположение приборов на мачте БЭК:
1 – квадрокоптер на посадочной площадке; 2, 14 – ходо-
вые огни; 3, 13 – антенны GPS; 4 – радар; 5 – прожекторы 
дальнего света; 6 – антенна радиомодема LoRa; 7 – IP-ви-
деокамера PZT; 8 – проблесковый маяк; 9 – антенна Wi-Fi; 
10 – топовый огонь; 11 – микрофон; 12 – тифон / сирена; 
15 – коммутатор соединений; 16 – IP-видеокамера наблю-
дения за СПУ; 17 – прожектор освещения СПУ; 18 – рупор-

ный громкоговоритель

Рис. 4. Блок РЭА и аккумуляторная батарея внутри кокпита 
БЭК:

1 – аккумуляторная батарея; 2 – кабели; 3, 7 – пружины; 4 – 
комингс кокпита; 5 – блок РЭА; 6 – стойка («нога») мачты; 8  – 

разъемы

Рис. 5. Блок РЭА с открытой крышкой:
1, 8 – пружинные амортизаторы; 2 – корпус; 3 – кулер; 4 – носовая 
панель электрических разъемов; 5 – резервные площади РЭС; 
6 – верхняя монтажная плата; 7 – крышка; 9 – кормовая панель 

электрических разъемов; 10 – гнёзда электрических разъемов
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дач обучения управлению БЭК и включает: ходовые 
огни; антенну ГЛОНАСС / GPS; 4G радар Garmin; 
микрофоны; прожекторы дальнего света; антенну 
радиомодема LoRa; главный оптоэлектронный мо-
дуль (IP-видеокамера обзорная PZT); антенну Wi-Fi; 
топовый огонь; проблесковый маяк; тифон и сирену; 
IP-видеокамеру наблюдения за спускоподъемным 
устройством; прожектор освещения спускоподъем-
ного устройства; рупорный громкоговоритель. 

Блок радиоэлектронной аппаратуры (РЭА) БЭК 
(рис. 4) предназначен для компактного размещения 
радиоэлектронных средств (РЭС) катера в едином 
съемном модуле, который можно легко демонтиро-
вать и работать с ним отдельно в лабораторных ус-
ловиях.

Блок РЭА подвешен внутри корпуса БЭК на 
пружинных амортизаторах, предохраняющих РЭС 
от ударов корпуса катера о воду на большой скоро-
сти и от ходовой вибрации. Кабели проходят внутри 
четырех «ног» мачты и соединяют приборы, нахо-
дящиеся на мачте с блоком РЭА при помощи мно-
гоштырьковых разъемов. Блок РЭА (рис. 5) состоит 
из пластикового корпуса с крышкой, где установлены 
кулер и две балки, предназначенные для крепления 
пружинных амортизаторов. В торцевых частях блока 

Рис. 6. Береговой пост управления БЭК: 
1 – компьютер; 2 – пульт квадрокоптера; 3 – звуковая колонка; 
4  – главный монитор; 5 – антенна Wi-Fi; 6 – сектор управления 
движением; 7 – метеопост; 8 – антенна радиомодема; 9 – мони-
тор навигатора; 10 – гарнитура; 11 – монитор полезных нагрузок; 
12 – джойстик управления ТНПА; 13 – источник бесперебойного 

питания

РЭА расположены две панели, где находятся гнезда 
многоштырьковых электрических разъемов [3]. Вну-
три корпуса блока РЭА (рис. 5) находится блок мон-
тажных плат, который свободно входит в корпус, так 
что панели разъемов  оказываются снаружи корпуса, 
что существенно упрощает его обслуживание и на-
стройку для новых задач. Блок состоит из трех плат 
(верхней, средней и нижней), на которых располага-
ются все РЭС  и их электрорадиоэлементы (ЭРЭ), а 
именно: программного управления; навигации; свя-
зи; освещения обстановки (радар и телевидение) и 
др. На верхней плате находятся резервные площади 
для РЭС сменных модулей полезных нагрузок, за-
крытые крышками [3].

Общая архитектура берегового поста управления 
(БПУ) БЭК «Макаровец» показана на рис. 6. Компью-
теры, мониторы и другие приборы БПУ смонтирова-
ны на столе, который рассчитан на посадку четырех 
операторов (с учетом выполнения поставленных учеб-
ных задач): оператора управления катером; оператора 
навигационного комплекса, оператора управления по-
лезными нагрузками и оператора управления БПЛА.

На БПУ установлены антенны связи и управления 
БЭК и его полезными нагрузками: системный блок 
главного компьютера; пульт управления квадрокоп-
тером; сектор управления движением БЭК; звуковые 
колонки; главный монитор; антенна Wi-Fi; монитор 
навигатора; антенна радиомодема; монитор полез-
ных нагрузок; ноутбук оператора полезных нагрузок; 
источник бесперебойного питания; клавиатура глав-
ного компьютера; метеопост; джойстик управления 
ТНПА; микрофон командира; гарнитуры операторов; 
звуковые колонки [4].

3. Полезные нагрузки БЭК «Макаровец»

Носовая часть БЭК «Макаровец» – носителя 
БПЛА (квадрокоптера) показана на рис. 7. Посадоч-

Рис. 7. Посадочная  площадка БЭК с квадрокоптрером
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ная площадка способна фиксировать БПЛА в момент 
его посадки на БЭК при наличии сильного ветра, кач-
ки, а также при наличии больших статических кре-
нов и дифферентов. Это свойство достигается за счет 
создания сил удержания БПЛА с помощью включен-
ных электромагнитов, равномерно распределенных с 
тыльной стороны посадочной площадки. 

Электромагниты посадочной площадки взаимо-
действуют с тонкими стальными рейками, наклеен-
ными снизу на поплавки БПЛА. Перед взлетом БПЛА 
электромагниты посадочной площадки отключаются, 
и сила, удерживающая БПЛА, исчезает. ДУМ пред-
назначен для выработки навыков управления БЭК и 
БПЛА при его взлёте и посадке, а также использова-
ния для обнаружения надводных целей и подводных 
объектов в мелководных акваториях [5, 6].

Кормовая часть БЭК «Макаровец» является ме-
стом расположения малогабаритного СПУ и АНПА 
(рис. 8). В состав СПУ входят дистанционно управля-
емая каретка и лебёдка с кабелем. Каретка приводится 
в движение при помощи шагового электродвигателя 
с ходовым винтом. СПУ данного типа обеспечивает 
также работу с буксируемыми подводными аппара-
тами и опускаемыми гидроакустическими антенна-
ми [7]. СПУ АНПА работает следующим образом. 
АНПА всплывает в надводное положение и при по-
мощи команд радиоуправления приводится операто-
ром БЭК в ловитель. Далее АНПА входит в ловитель, 
при помощи своих движителей и фиксируется при 
помощи электромагнита в ловителе. Электромагнит, 
установленный на платформе, отключается, и кабель 
своим усилием поворачивает подвижную балку на 

шарнире по часовой стрелке. При этом подвижная 
балка занимает горизонтальное положение и фикси-
руется при помощи электромагнита. Далее запуска-
ется электродвигатель, и при помощи ходового винта 
каретка с ловителем и АНПА перемещается в поло-
жение «по-походному». Спуск АНПА производится 
в обратном порядке [4]. 

Учебный АНПА «Юнга» (рис. 9) имеет сле-
дующие характеристики: масса 2,5 кг; габариты 
(Д×Ш×В) 660×252×110 мм; скорость 0,9 м/с; авто-
номность 1,2 ч; глубина погружения 20 м. Аппарат 
имеет два маршевых и два вертикальных движителя, 
плата системы управления находится внутри герме-
тичного контейнера, где также расположена акку-
муляторная батарея. В модуль управления АНПА 
входят: контроллер Arduino Nano CH 340; плата 
управления моторами Custom Shield High ROV; GPS 
приемник; радиоприемник 42 МГц для реализации 
режима радиоуправления; 9-осевой датчик положе-
ния АНПА MPU9-255; питание осуществляется от 
LiPol аккумуляторной батареи емкостью 4500 мА·ч. 
Заряд аккумуляторной батареи АНПА и информа-
ционный обмен с БЭК происходят в бесконтактном 
режиме. ДУМ предназначен для выработки навыков 
управления БЭК, СПУ и АНПА при их комплексном 
использовании для обнаружения донных объектов в 
мелководных акваториях.

На рис. 10 показано СПУ учебного ТНПА. На 
палубе в кормовой части корпуса БЭК установлена 
съемная платформа, на которой смонтированы все 
механические и электрические составные части СПУ 
в виде единого модуля. На платформе установлены 
электромагниты, предназначенные для фиксации 
ТНПА в положении «по-походному» [8]. На плат-
форме на шарнирах  установлена П-рама, которая 
может занимать два крайних положения: «рабочее» 
и «по-походному». П-рама приводится в движение 
электродвигателями со встроенными понижающи-

Рис. 8. СПУ АНПА «Юнга»:
1 – электродвигатель; 2 – каретка; 3 – лебедка со 
шкивами; 4 – ловитель; 5 – АНПА «Юнга»; 6 – балка; 

7 – ходовой винт; 8 – платформа

Рис. 9. АНПА «Юнга»: 
1 – маршевые движители; 2 – кормовой вертикальный движитель; 
3 – носовой вертикальный движитель; 4 – носовой обтекатель с 

телекамерой; 5 – корпус
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Рис. 10. Спускоподъемное устройство ТНПА:
 1 – электродвигатель; 2 – лебедка с электроприводом; 3 – 
кабель-трос; 4 – П-рама; 5 – качающийся блок со шкивами; 6 – 
электромагнитный замок; 7 – ТНПА; 8 – монтажная платформа; 
4  – шкивы; 9 – ходовые винты; 10 – ползун

Рис. 11. ДУМ-имитатор стрелкового оружия:
1 – пламегаситель; 2 – лазерный целеуказатель; 3 – лазерный 
имитатор выстрелов; 4 – ствольная  коробка и муляжи 7,62-мм 
патронов; 5 – видеокамера узконаправленная; 6 – прожектор 

узконаправленный; 7 – платформа; 8 – ствол

Рис. 12. Эпизод проведения пробных учеб-
ных занятий:

а – БЭК «Макаровец» в акватории Амурского 
залива; б – курсант управляет «катером-на-
рушителем»; в – курсант управляет БЭК и 

ДУМ
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ми редукторами, которые шарнирно закреплены на 
кронштейнах, установленных на платформе. 

Разработан и изготовлен учебный малогабарит-
ный ТНПА (рис. 10). Его технические характери-
стики: масса в рабочем состоянии (с кабелем) 9,3 кг; 
масса (без кабеля) 7,5 кг; габариты (Д; Ш; В) 660 × 
460 × 330 мм. Модуль бортовой электроники ТНПА 
включает: плату управления моторами Custom Shield 
High ROV; контроллер модуля бортовой электрони-
ки Arduino Mega 2560; плату связи Arduino Ethernet 
Shield W5100; Video Balun; 9-осевой датчик положе-
ния. ДУМ данного типа предназначен для выработ-
ки навыков управления БЭК, СПУ и ТНПА при дис-
танционном поиске и нейтрализации потенциально 
опасных донных объектов с борта БЭК [2, 8]. 

В носовой части БЭК «Макаровец» вместо по-
садочной площадки БПЛА может устанавливаться 
ДУМ-имитатор стрелкового оружия (рис. 11) с ла-
зерной имитацией выстрелов и поражения цели по 
принципу лазертаг. ДУМ предназначен для выработ-
ки навыков управления БЭК и ДУМ при дистанцион-
ном применении стрелкового оружия по морским и 
береговым целям (рис. 12). 

Береговая инфраструктура и вспомогательное 
оборудование УТРК включает в себя оборудован-

Рис. 13. Взаимное расположение объектов УТРК:
1 – береговой пост управления; 2 – телекамера; 3 – пирс для швартовки  БЭК; 4 – инструктор-легко-
водолаз с телекамерой; 5 – безэкипажный катер; 6 – ТНПА; 7 – квадрокоптер с телекамерой; 8 – «ка-
тер-нарушитель»; 9 – окно преподавателя для наблюдения за фактической обстановкой на акватории; 

10 – палатка

ный 20-футовый морской контейнер, расположенный 
вблизи береговой черты на территории шлюпочной 
базы ТОВВМУ. Для обеспечения работы УТРК пред-
усмотрен комплект вспомогательного оборудования, 
который включает: надувную лодку с мотором, ма-
кеты подводных и надводных целей, водолазное сна-
ряжение, видеокамеры (в том числе и подводные), 
ГЛОНАСС/GPS – навигаторы, портативные средства 
связи, различные измерительные приборы, инстру-
мент, запасное и расходное имущество и др.

4. Способ обучения управлению БЭК

Педагогическая задача обучения решена факти-
ческим созданием самого способа обучения [9, 17], 
а также созданием материальной базы обеспечения 
данного способа. Материальное обеспечение спосо-
ба обучения включает в себя (рис. 13): БЭК «Мака-
ровец», его полезные нагрузки (например, ТНПА и 
квадрокоптер), БПУ, а также береговую инфраструк-
туру, включающую: адаптированный контейнер, 
пирс, снаряжение легководолаза и «катер-наруши-
тель». На берегу моря БПУ может быть развернут 
внутри палатки при плохой погоде или без палатки 
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на открытом воздухе при хорошей погоде. Компью-
теры и приборы БПУ монтируются на разборном 
столе. Стол рассчитан на посадку двух обучаемых – 
операторов в раскладных креслах [9, 10]: оператора 
БЭК и  навигатора БЭК. Возможна посадка еще двух 
обучаемых  – операторов управления полезными на-
грузками со своими малогабаритными пультами (на-
пример, оператора управления ТНПА и оператора  
управления квадрокоптером). Они находятся рядом 
с остальными операторами на приставных сидени-
ях. Рядом со столом устанавливаются антенны для 
связи и управления БЭК и его полезными нагрузка-
ми. Оператор БЭК контролирует главный монитор. 
Навигатор БЭК контролирует монитор навигатора и 
монитор радара. 

На БПУ обучаемые находятся на своих штатных 
местах, при этом часть обучаемых в группе, выпол-
няющих операторские функции, расположена в крес-
лах сидя, другая часть обучаемых – наблюдателей 
стоит за спиной операторов. Обучаемые выполняют 
следующие функции [9, 10]: 

– первый – командир БЭК – управляет катером;
– второй – выполняет функции навигатора (штур-

мана);
– третий – оператор полезных нагрузок ‒ управ-

ляет СПУ и ТНПА; 

Рис. 14. Мониторы берегового поста управления УТРК

– четвертый – оператор квадрокоптера. 
Преподаватель имеет возможность наблюдать за 

фактической обстановкой на акватории через окно в 
бинокль, обучаемые же могут оценивать окружаю-
щую обстановку на акватории только по приборам 
на БПУ. Оператор (командир БЭК) на своем посту 
видит показания телекамеры кругового обзора БЭК 
(рис. 14), что дает ему визуальное представление об 
окружающей обстановке на ближней и средней дис-
танции от катера. Получаемая им параллельно аудио-
информация дает дополнительное представление об 
окружающей обстановке и позволяет общаться вер-
бально с экипажем «катера-нарушителя». 

Показания радара БЭК на посту навигатора дают 
обучаемому визуальное представление об окружаю-
щей обстановке на дальних дистанциях от катера, а 
данные электронной карты показывают ему коорди-
наты БЭК, координаты «катера-нарушителя», а также 
координаты ТНПА и квадрокоптера, что позволяет 
ему понимать, где географически находится БЭК и 
какова окружающая его тактическая обстановка. По-
казания телекамеры квадрокоптера на посту управ-
ления полезными нагрузками дают обучаемым ви-
зуальное представление о фактической окружающей 
обстановке на акватории в целом с высоты «птичьего 
полета». Показания телекамеры ТНПА дают обуча-
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емым представление о подводной обстановке при 
выполнении учебной задачи поиска и обследования 
«опасных» подводных объектов [11, 12, 17]. 

Состав и конструкция УТРК тесно связаны со 
способом обучения. Суть данного способа обучения 
состоит в следующем [9–11]:

1. Перед началом практических занятий (ПЗ) на 
море обучаемые проходят теоретический курс, изучая 
учебный материал традиционным методом (лекции, 
практические занятия в аудитории, самоподготовка, 
зачеты), разбитый на учебные модули: изучение ма-
териальной части УТРК; изучение РЭС УТРК, изуче-
ние программного обеспечения, подготовка БЭК и его 
полезных нагрузок и БПУ к плаванию; теоретические 
основы безэкипажного кораблевождения и т. д.

2. Перед началом ПЗ на море преподаватель разра-
батывает сценарий будущего занятия в виде элемен-
тов организационно-деятельностной игры по методу 
П.Г. Щедровицкого и доводит до обучаемых роль 
каждого из них. Сам процесс управления БЭК создает 
для обучаемых ряд проблемных ситуаций и предпо-
лагает способы их разрешения за счет организации 
коллективного мыследеятельностного поиска для по-
вышения уровня усвоения учебного материала.

3. Далее согласно плану ПЗ обучаемые приступа-
ют к управлению БЭК, выполняя ряд упражнений:

– дают малый ход и отводят катер от пирса;
– дают последовательно малый, средний и пол-

ный хода (вперед и назад);
– поддерживают заданный курс или меняют курс, 

выполняя циркуляцию;
– выполняют различные маневры и эволюции 

в дневное и ночное время: отход от пирса; подход 
к пирсу; расхождение с целями согласно МППСС;  
подход к опасному плавающему предмету, постанов-
ка на якорь – снятие с якоря и т.п.);

– выполняют различные комплексные упражне-
ния, например, подход БЭК к «катеру-нарушителю» 
и переговоры с его экипажем через мегафон и микро-
фоны (т.е. осуществляют дистанционную вербаль-
ную коммуникацию с экипажем надводного плав-
средства). 

4. После уверенной отработки навыков управле-
ния БЭК в различной обстановке и различных режи-
мах движения обучаемые приступают к отработке 
навыков управления полезными нагрузками БЭК с 
учетом заданной учебной тактической обстановки:

– спуск на воду и дистанционное управление 
АНПА и ТНПА с целью поиска «опасных» подвод
ных объектов;

– подъем квадракоптера и управление им в возду-
хе, посадка квадрокоптера на воду и старт с поверх-

ности воды с последующим возвращением его на по-
садочную площадку БЭК;

– атака «катера-нарушителя» с использованием 
ДУМ-имитатора стрелкового оружия по принципу 
игры лазертаг. 

5. Выводы

1. В итоге можно отметить, что УТРК на базе 
БЭК «Макаровец» представляет собой инициатив-
ную разработку, выполненную ИПМТ ДВО РАН и 
ТОВВМУ им. С.О. Макарова, которая завершилась 
созданием действующего образца учебно-трениро-
вочного роботизированного комплекса, соответству-
ющего 7-му уровню (из 9) по международной шкале 
уровней технической готовности (УТГ), т.е. демон-
страция опытного образца или прототипа в услови-
ях эксплуатации. УТРК на базе БЭК «Макаровец» 
предназначена для решения проблем современного 
высшего образования ВМУЗ и других заинтересо-
ванных силовых структур управлению БЭК и его по-
лезными нагрузками. При создании УТРК получено 
10 патентов на изобретения и полезные модели. БЭК 
«Макаровец» и его полезные нагрузки демонстриро-
вались на Международных форумах «Армия-2022» и 
«Армия-2023» в павильоне «Военное образование», 
где получили высокую оценку специалистов [12, 13]. 
БЭК «Макаровец» занял первое место на VII Всерос-
сийских  соревнованиях  по морской робототехнике 
«Восточный  бриз-2024», которые проводились во 
Владивостоке в августе 2024 г. [14].

2. Президент РФ Владимир Владимирович Путин 
поддержал идею российских компаний внедрить в 
школах курсы по конструированию, сбору и управ-
лению дронами. Об этом он сказал на совещании по 
развитию беспилотных авиационных систем. «Уве-
рен, это, во-первых, ребят займет полезным и инте-
ресным делом; во-вторых, эта так называемая ранняя 
профориентация пойдет на пользу в конечном итоге 
и стране» [15]. В этой связи можно утверждать, что 
в высших военно-морских училищах необходимо 
развивать разностороннее мышление обучаемых, 
связанное с управлением боевыми роботами и их по-
лезными нагрузками, в том числе – на базе учебных 
безэкипажных катеров.

Авторы выражают глубокую благодарность адъ-
юнктам и преподавателям ТОВВМУ имени С.О. 
Макарова, внесшим свой вклад в создание БЭК «Ма-
каровец» и его полезных нагрузок: к.т.н. Корнилову 
Н.А., к.т.н. Кнурову М.В., Березовскому М.И., Ендо-
вицкому А.В., Марусову Н.А. и др.
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The article describes a new method of training cadets of naval educational institutions and other power 
agencies, the control of unmanned boats and their payloads. The design and device of the unmanned boat 
"Makarovets" and its payloads, created by the joint efforts of a group of scientists of the Institute of Marine 
Technology Problems named after Academician M.D. Ageev of the FEB RAS and the Pacific Higher Naval 
School named after S.O. Makarov.
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