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Въведение 
Усилията на екипа са насочени към създаване на 
концепция и разработване на техническо решение 
за интегриране на цифрови навигационни системи 
с PLC базирано управление за целите на 
дистанционно управление на плавателни средства. 
Комуникациите в открито море се покриват от 
сателитни връзки. Традиционните GPS системи, 
често страдат от влошаване на сигнала и 
неточности, особено в предизвикателни среди като 
крайбрежни води и тесни канали. 

Заключение 
Разработената високопрецизна навигационна система показва значително подобрение 
на точността на позициониране. Системата постига точност в рамките на няколко 
сантиметра, което е почти десетократно подобрение в сравнение със стандартната GPS 
точност от няколко метра. 

Резултати 
Разработена е високопрецизна навигационна система за малки плавателни средства, 
използваща Raspberry Pi и микроконтролер ESP32, оборудван с GNSS модула UM980. 
Чрез интегриране на RTK корекции и GPS данни, тази система има за цел да предостави 
надеждни навигационни данни, които могат да бъдат от решаващо значение за малките 
морски плавателни съдове. Проектът се фокусира върху създаването на рентабилна, но 
много точна система, подходяща за различни малки морски проекти. 
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Точната навигация е от решаващо значение за 
морските приложения, където прецизното позици-
ониране е от съществено значение. 
Технологията Real-Time Kinematic (RTK) предлага 
решение, като предоставя GPS корекции, които 
значително подобряват точността на позиционирането. 

Raspberry Pi комуникира с микроконтролера ESP32 чрез UART през Wi-Fi или просто Wi-
Fi, получавайки GPS данни и RTK корекции. След това данните се обработват и използват 
за актуализиране на позицията на кораба на графичен интерфейс, който може да се 
показва на свързан монитор или дистанционно чрез мрежова връзка. Raspberry Pi 
работи с BBN Marine OS със 7' сензорен LCD панел. 

Интерфейсът включва дисплей на 
картата с текущото местоположе-
ние, посока и скорост на лодката, 
както и допълнителни данни като 
качеството на GPS сигнала и броя 
на сателитите в полезрението. 
Текущото местоположение и 
скорост на лодката се визуализират 
в лентата на състоянието в долния 
край на дисплея. 


