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[bookmark: _GoBack]В последние десятилетия наблюдается стремительный рост интереса к подводным робототехническим изделиям, что связано с увеличением потребности в проведении различных подводных операций, мониторинг экосистем, выполнение строительных и ремонтных работ, а также поисково-спасательные операции. В условиях сложной подводной среды, где действуют различные физические факторы, применение вычислительной гидродинамики становится важным аспектом разработки и оптимизации подводных робототехнических изделий. 
Данная работа посвящена исследованию применения вычислительной гидродинамики в разработке и оптимизации подводных робототехнических изделий. В условиях возрастающей необходимости в автоматизации подводных операций, мониторинг экосистем и выполнение ремонтных работ, вычислительная гидродинамика становится ключевым инструментом для повышения эффективности и надежности подводных робототехнических изделий. В статье рассматриваются основные методы вычислительной гидродинамики, включая численные модели и алгоритмы, используемые для симуляции потоков жидкости вокруг подводных роботов и существующее программное обеспечение, позволяющее моделировать и рассчитывать гидродинамические показатели различных робототехнических систем. Также обсуждаются примеры успешного применения этих методов на практике, что позволяет выявить преимущества и ограничения различных подходов. Особое внимание уделяется вопросам оптимизации форм и конструкций подводных робототехнических изделий с целью минимизации сопротивления и улучшения маневренности. В заключение подчеркивается важность интеграции вычислительных методов в процесс проектирования подводных роботов для достижения высоких эксплуатационных характеристик и расширения их функциональных возможностей.
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