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РАЗРАБОТКА ПРОТОТИПА РОБОТИЗИРОВАННОГО УСТРОЙСТВА 
 ДЛЯ ЗАБОРА ПРОБ ВОДЫ 

Аннотация. Современный мир неразрывно связан с развитием робототехники и информацион-

ных технологий. Эти две области тесно взаимодействуют друг с другом, вносят существенные из-

менения в различные сферы жизни человека. Актуальность решения этого вопроса возрастает с уве-

личением количества Робототехника играет важную роль в промышленности, медицине, образова-

нии и многих других областях. Роботизированные решения для забора проб воды позволяют совершен-

ствовать имеющиеся технологические процессы, освобождая человека от трудоемкой опасной ра-

боты. Описанное в статье разработанное устройство должно исключить риск взаимодействия че-

ловека с исследуемой средой, а также оптимизировать процесс взятия и исследования проб. Рассмат-

риваемо устройство для забора проб воды относится к автоматическому устройству, которое мо-

жет работать совместно с оператором (лаборантом) для автоматизированного забора проб из ви-

зуально определенной области, либо же с заранее установленных точек для устранения контакта с 

объектом или предположительно загрязненной зоной. В статье описана конструкция роботизирован-

ного устройства для забора проб воды, показана ее электронно-цифровая модель и исследована рабо-

тоспособности устройства при помощи различных программных продуктов. А именно при помощи 

модуля FLOW Simulation с эмитированными реальными условия потока водной среды и FLOATSOFT. 

Ключевые слова: роботизированное устройство, забор воды, пробы воды, FLOATSOFT, Flow 

Simulation, пробы воды. 
 

 

Введение. На текущий момент времени со-

храняется тенденция внедрения роботизирован-

ных устройств в различные сферы деятельности 

человека. Робототехника играют не последнюю 

роль в исследовательской деятельности ученых, 

обеспечивая безопасные и эффективные способы 

изучения мест в труднодоступных и опасных 

участках. Их способность работать в условиях, 

которые представляют угрозу для человека, де-

лает их незаменимыми в таких областях, напри-

мер, как океанология и экология. Использование 

роботов для сбора проб воды позволяет не только 

минимизировать риски для исследователей, но и 

повысить качество получаемых данных. Благо-

даря современным технологиям эти устройства 

могут проводить непрерывный мониторинг, что 

позволяет получать актуальные данные и уби-

рает необходимость в повторных исследованиях. 

Проанализировав этапы развития робототех-

ники, можно сказать, что в будущем ожидается 

создание более универсальных и эффективных 

роботов. Интеграция робототехники в исследова-

тельскую деятельность и дальше будет увеличи-

вать её эффективность и масштаб использования, 

способствуя более глубокому пониманию 

нашего мира. Это, в свою очередь, откроет нам 

новые горизонты для научных открытий и углуб-

ленного понимания сложных природных процес-

сов [1–3].  

Материалы и методы. Водные роботы – 

это специализированные водоплавающие 

устройства для осуществления исследователь-

ской деятельности в водной среде. Водные дроны 

оснащаются такими функциональными возмож-

ностями, которые позволяют выполнять различ-

ные задачи и использоваться в сложных ситуа-

циях [4–6]. Водные дроны, например, Aquadrone 

демонстрирует широкий спектр возможностей: 

 Мониторинг качества воды: оснащен сен-

сорами для измерения температуры, pH, содер-

жания кислорода и загрязняющих веществ. 

 Сбор данных: сбор и передача данные в 

реальном времени, что позволяет оперативно 

анализировать состояние водоемов. 

 Гибкость в использовании: Aquadrone 

может быть использован как в исследователь-

ских, так и в коммерческих целях, например, для 

мониторинга рыбных запасов или оценки состо-

яния прибрежных экосистем (рис.1). 

 Роботизированные беспилотные устрой-

ства предназначены для проведения батиметри-

ческой съемки, гидрографических проектов вы-

сокого разрешения, профилирование дна и от-

бора проб воды на водных объектах. Устройство 

обладает компактными размерами и небольшой 

массой (около 40 кг), что делает его удобным для 

использования как в реках, так и в морских аква-

ториях [7]. Они оснащены оборудованием для 

проведения исследований такого типа:  
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 1. Многолучевой эхолот – используется 

для измерения глубины водоема и создания карт 

подводного рельефа.  

 2. Лазерный сканер (iLiDAR) – применя-

ется для мониторинга поверхности воды и окру-

жающей местности, позволяя получать информа-

цию о наземных объектах.  

 Совместная работа этих систем обеспечи-

вает быстрый сбор данных и широкий угол об-

зора, что позволит ускорить процесс исследова-

ния водных объектов. Использование беспилот-

ных устройств помогает сократить общее время 

выполнения работ, связанных с исследованием 

водоемов (рис. 2) [8]. 

 
Рис. 1. Aquadrone [2] 

 

 
Рис. 2. Надводное и подводное сканирование [1] 

 

Подводные роботы предназначены для по-

мощи людям при решении задач, связанных с ис-

следованием, мониторингом и эксплуатацией 

водных пространств. Рассмотрим подробнее не-

которые направления применения подводных ро-

ботов [9–10]. 

1. Исследования морской геологии для изу-

чения морского дна, поиска полезных ископае-

мых, оценки тектонических процессов и монито-

ринга изменений рельефа. Они оснащены высо-

коточными датчиками, камерами высокого раз-

решения и другими инструментами, позволяю-

щими получать точные данные о состоянии дна и 

его составе.  

2. Рыбопромысловая деятельность для мони-

торинга популяций рыбы, оценки запасов про-

мысловых видов и контроля за состоянием рыбо-

ловецких сетей. Они могут помогать в поиске оп-

тимальных мест для лова, а также следить за со-

блюдением правил рыболовства.  

3. Исследование подводных объектов для 

обследования затонувших кораблей, археологи-

ческих находок и других подводных объектов. 

Способны проникать в труднодоступные места, 

где человек не может работать без риска для 

жизни, и передавать видеоизображения и данные 

на поверхность.  

4. Контроль состояния окружающей среды 

для измерения уровня загрязнений, температуры 

воды, солености и другие параметры, важные для 

понимания экологического состояния водоемов. 

Это помогает в мониторинге климатических из-

менений и оценке воздействия человеческой дея-

тельности на природу.  

Подводные роботы оснащены камерой, ко-

торая позволяет оператору видеть происходящее 

под водой в реальном времени. Сонар использу-

ется для создания карт подводной местности и 

обнаружения объектов [11–12]. Манипуляторы 

применяются для захвата предметов, установки 

датчиков и выполнения других операций. Дат-

чики температуры, солёности и глубины помо-

гают собрать информацию о физических пара-

метрах водной среды. Преимущества использо-

вания таких роботов заключается в том, что ис-
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пользование роботов позволяет сократить за-

траты на проведение исследований и выполнение 

работ. Одним из примеров таких устройств явля-

ется подводный аппарат Remus 6000, который ис-

пользуется для морской геологической разведки 

(рис. 3) [13–14]. 

Универсальный исследовательский аппарат 

предназначен для работы на морских глубинах — 

от 25 до 6000 метров. Он способен проводить ав-

тономный сбор данных и выполнение измерений 

без постоянного вмешательства оператора. Про-

граммное обеспечение выводит данные с эхолота 

сразу на экран монитора, обеспечивая возмож-

ность мгновенной оценки и анализа полученных 

данных. Особенно это важно в случаях, когда при 

выполнении сложных задач требуется оператив-

ное принятие решений. Подводный аппарат осна-

щен встроенным толщиномером, что позволит 

контролировать состояние подводных конструк-

ций. Эта функция нужна для предотвращения 

аварий и своевременного выявления поврежде-

ний конструкции. Небольшие габариты и вес 

устройства (максимальная масса составляет 

всего 35 кг) делают его мобильным и удобным в 

использовании [15]. 

 
Рис. 3. Remus 6000 [2] 

Насадка для дронов, созданная американ-

ской компанией Reign Maker предназначена для 

упрощения процесса сбора проб воды в водоемах 

(рисунок 4, а). Конструкции насадки состоит из 

длинного держателя, на котором закреплена от-

крытая бутылка. Держатель фиксируется на кор-

пусе дрона таким образом, чтобы при погруже-

нии в воду бутылка наполнялась жидкостью. 

Конструкция разработана с учетом минимизации 

веса и удобства эксплуатации. К преимуществам 

относится ее низкая стоимость, быстрая уста-

новка и простота эксплуатации. Необходимость 

использования дрона с определенными характе-

ристиками. И ограниченный функционал отно-

сится уже недостаткам конструкции [16]. 

Система забора воды Speedip, разработанная 

компанией DJI, представляет собой более слож-

ное решение для забора проб воды. В отличие 

предыдущей конструкции, она содержит специ-

альный контейнер, подвешенный на тросе. При 

опущении контейнера в воду, она начинает по-

ступать внутрь через каналы под действием сово-

купности сил. Важной особенностью системы яв-

ляется наличие незакрепленной крышки, которая 

свободно пропускает воду, пока трос ослаблен. 

При натягивании троса крышка автоматически 

закрывается, удерживая воду внутри контейнера, 

что обеспечивает надежность и удобство при 

сборе образцов (рис. 4, б). 

а) б)  

Рис. 4. Насадки для забора воды [6]: 

а) Reign Maker; б) Speedip. 
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При сравнении насадки с предыдущим об-

разцом можно отметить следующие преимуще-

ства и недостатки. Автоматизация процесса, вы-

сокая точность и удобство в эксплуатации отне-

сем к достоинствам. К недостаткам будет отне-

сена совместимость только с дронами DJI, высо-

кая стоимость системы (составляет порядка 10 

тысяч долларов), и зависимость от дрона, так как 

эффективность системы напрямую зависит от ха-

рактеристик используемого дрона [17]. 

Проведя анализ робототехнических 

устройств, работающих в водной среде, предла-

гается к разработке устройство для забора проб с 

автоматизированной системой регистрации ха-

рактеристик воды, что позволит улучшить про-

цесс мониторинга состояния водоемов. Рассмот-

рим преимущества редлагаемого устройства: 

1. Робототехническое устройство осна-

щено сенсорами для измерения температуры, pH 

и уровня загрязняющих веществ в воде, что поз-

волит получить данные о состоянии водоема. 

2. Робототехническое устройство осна-

щено автономной навигацией, что позволяет са-

мостоятельно передвигаться в водоеме. 

3. Использование системы питания на ос-

нове солнечных панелей позволит снизить робо-

тотехническому устройству эксплуатационные 

расходы. 

4. Робототехническое устройство спроек-

тировано с возможностью замены различных мо-

дулей (например, для забора проб разных типов). 

5. Робототехническое устройство для ав-

томатического забора проб воды обладает воз-

можностями для улучшения процесса монито-

ринга водных ресурсов и может стать необходи-

мым инструментом в экологических исследова-

ниях и охране окружающей среды.  

Основная часть.  При разработке трехмер-

ного прототипа 3D модели роботизированного 

устройства для отбора проб воды нужно учесть 

основные моменты, на которые следует обратить 

внимание. Одними из которых является подбор 

материалов, размещение компонентов и про-

граммирование. Выбираем материалы, устойчи-

вые к влаге и коррозии, например, пластик устой-

чивый к воде и химическим веществам, либо не-

ржавеющую сталь. При работе с конструкциями, 

которые будут работать в водной среде нужно об-

ратить внимание на герметичность соединений и 

использование специальных уплотнителей для 

защиты датчиков и электронных модулей. Распо-

ложение компонентов в сборке должно обеспечи-

вать удобный доступ для обслуживания, ремонта 

и замены комплектующих деталей. Еще необхо-

димо обеспечить совместимость всех электрон-

ных компонентов для автоматического отбора 

проб, обработки данных и передачи информации 

для удаленного управления. Использование 

САПР программы CAM/CAD SolidWorks, позво-

ляет создать точную цифровую модель устрой-

ства, учитывая все вышеперечисленные факторы 

и условия.  
 

 
Рис. 5. 3D модель роботизированного устройства: 

1 – крышка днища; 2 – верхняя крышка; 3,4 – площадки для установки оборудования;  

5 – защита движка; 6 – ручка для переноса устройства 

 

На рисунке 5 представлен пример 3D мо-

дели, где видно, что корпус устройства состоит 

из двух обтекаемых частей, что способствует его 

плавному движению в водной среде и защищает 



Вестник БГТУ им. В.Г. Шухова                                                                                                                          2025, №8 

120 

внутренние компоненты от внешнего воздей-

ствия. Таким образом, разработка 3D модели тре-

бует комплексного подхода, включающего тща-

тельный подбор материалов, грамотное размеще-

ние компонентов, интеграцию программного 

обеспечения и учет условий эксплуатации [18]. 

Предложенное конструктивное решения по-

высит общую эффективность и производитель-

ность системы [18]. Конструкция включает в себя 

(рисунок 6): 

 Пазы для регулирования движения ци-

линдра, которые обеспечивают точное и контро-

лируемое движение цилиндра, что предотвра-

щает боковые смещения и гарантирует стабиль-

ность работы системы. 

 Вырез для установки шарикоподшип-

ника, что позволяет снизить трение между дви-

жущимися частями. Это способствует плавному 

ходу цилиндра и уменьшает износ механических 

компонентов и увеличивает срок службы устрой-

ства. 

 Фиксирование сервопривода и цилин-

дра. Сервопривод управляет движением цилин-

дра, и его правильная установка обеспечивает 

выполнение задач с высокой точностью. 

 Движение по направляющей. Движение 

цилиндра по направляющей 1 обеспечивает ста-

бильность работы, что необходимо для поднятия 

крепления датчиков. Это позволяет адаптировать 

их положение в зависимости от условий взятия 

анализа, что важно для получения точных дан-

ных в гидрографических и батиметрических ис-

следованиях. 

Таким образом получаем функциональный 

механизм для изменения положения датчиков в 

пространстве (рис. 7). 

Таким образом рассмотренные раннее ос-

новные элементы конструкции для отбора проб 

позволяют преобразовывать типы движения и 

производить забор проб небольшим механизмом. 

Для осуществления забора воды применя-

ется преимущественно перистальтический насос 

(рисунок 8). Данный тип насоса обладает сово-

купностью характеристик, делающими его 

наиболее подходящим для выполнения задач в 

рамках данной работы. У них отсутствует пря-

мого контакта с жидкостью в отличие от других 

типов насосов, это исключает риск загрязнения 

пробы и упрощает обслуживание. Он прост в экс-

плуатации и обслуживании. Благодаря возмож-

ности регулировать скорость вращения двига-

теля, можно точно контролировать объем пода-

ваемого вещества. Так как рабочая среда контак-

тирует лишь с гибким шлангом, насос подходит 

для работы с химически активными веществами, 

такими как кислоты, щелочи и растворители. Пе-

ристальтическим насосам присуща способность 

к самовсасыванию, что позволяет им работать 

без предварительного заполнения системы жид-

костью. Эти насосы работают тихо и плавно, что 

снижает вероятность механических повреждений 

образцов. Перистальтическая система обычно 

компактная и легкая, что облегчает ее использо-

вание в полевых условиях или в лабораториях с 

ограниченным пространством [18]. 

а) б) в)  

Рис. 6 Составляющие роботизированного устройства: 

а) корпус механизма; б) цилиндр механизма; в) направляющая. 

а) б)  

Рис. 7. Механизм перемещения датчиков, угол поворота: 

а) 180°; б) 85°. 
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Рис. 8. Схема шлангового насоса-дозатора: 

1 – ротор; 2 – вращающиеся прижимные ролики; 3 – трубопровод; 4 – корпус 

 

Он состоит из гибкого трубопровода 3, обра-

зующего кольцевую форму, и ротора 1 с роли-

ками 2, которые передвигаются вдоль трубопро-

вода. Когда ротор начинает вращаться, ролики 

последовательно сжимают эластичную трубку, 

создавая зоны повышенного давления. Жидкость 

передаётся по трубке благодаря этим зонам сжа-

тия, которые создают своего рода «волны» или 

перистальтики. Когда ролик отпускает участок 

трубки, она восстанавливает свою первоначаль-

ную форму, создавая зону низкого давления, куда 

устремляется следующая порция жидкости. В 

виду ранее описанных конструктивных особен-

ностей данный насос способен передавать жид-

кости без непосредственного контакта с ними, 

что позволяет эксплуатировать его при работе с 

вязкими, агрессивными или химически опас-

ными средами. Ограничения накладывают мате-

риал гибкого трубопровода и проталкивающая 

способность роликов. Объем передаваемой жид-

кости может быть различен. Под давлением ро-

ликов вещество перемещается внутри трубопро-

вода. Следовательно, производительность насоса 

изменяется в зависимости от диаметра шланга и 

скорости вращения ротора [18]. Произведем рас-

чет для подбора типоразмера шлангового насоса. 

Длина сжимаемого участка трубопровода:  

� =  
� · �

2
, м 
1� 

где D – диаметр ротора, м. 

Расчет производительности насоса:  


 = 47,1 · �� · � · n · ��, мл/мин 
2� 

где � – внутренний диаметр эластичного шланга; 

� – длина защемленного участка шланга; n – ча-

стота вращения ротора; �� – объемный КПД.  

Внутренний диаметр шланга принимаем d = 

0,003 м, КПД �� = 0,85 , частота вращения ро-

тора варьируется n = 0,7 … 2с�� , полученные 

значение заносим в таблицу 1.  
Таблица 1 

Производительность при изменяемой частоте вращения 

d, м �, м n, с-1 �� 
, мл/мин 

0,003 0,03925 0,7 0,85 59,4 

0,003 0,03925 1 0,85 84,6 

0,003 0,03925 1,2 0,85 101,8 

0,003 0,03925 1,5 0,85 127,3 

0,003 0,03925 1,7 0,85 144,2 

0,003 0,03925 1,9 0,85 161,2 

0,003 0,03925 2 0,85 169,7 
 

Отобразим полученные данные в графиче-

ском виде (рисунок 9 и 10). 

Из графика видно, что прямая пропорцио-

нальна зависимости между производительно-

стью насоса и частотой вращения мотора и ука-

зывает на высокую эффективность работы 

насоса. Увеличение частоты вращения мотора ве-

дет к такому же увеличению производительности 

насоса и говорит о том, что оборудование рабо-

тает оптимально и эффективно. 

Исходя из полученных данных, сделаем вы-

вод, что оптимальный режим работы перисталь-

тического насоса определен путем подбора ком-

бинации внутреннего диаметра трубопровода и 

частоты вращения ротора. Наиболее подходя-
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щими параметрами будет трубопровод с внут-

ренним диаметром d = 0,003 м и частотой враще-

ния ротора n = 1,9 с�� . При этих параметрах 

насос обеспечит расход воды в объеме 160 

мл/мин. Такой результат получим при подаче по-

стоянном токе с напряжением V = 5 В и силе тока 

при накачке I = 0,30 А. 

 

 
Рис. 9. Зависимость производительности от частоты вращения 

 
Рис. 10. Зависимость производительности от внутреннего диаметра трубопровода 

 

 
Рис. 11. Настройка параметров 
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Использование программного расширения 

для анализа устойчивости устройства от компа-

нии FLOATSOFT позволит провести виртуаль-

ные испытания и оценить поведение модели в 

различных условиях до проведения физического 

прототипирования. Такой подход поможет сэко-

номить время и средства, а также минимизиро-

вать риски ошибок на этапе разработки. После за-

пуска программы сразу произведем настройку 

параметров (рис. 11). 

После настройки программы и подготовки 

модели следующий шаг сделаем считывание дан-

ных с этой модели. На основании этого этапа бу-

дут получены данные для проведения дальней-

шего анализа и расчетов (рис. 12, а). После 

успешного считывания данных с модели, можно 

приступить к расчету основных характеристик 

(рис. 12, б). Найдем гидродинамическое сопро-

тивление с указанием ряда необходимых пара-

метров (рис. 12, в). 

Получим график зависимости сопротивле-

ния от скорости (рис. 13). 
 

А) б) в)  

Рис. 12. Расчет в программе FLOATSOFT: 

А) данные модели; б) результаты расчета; в) параметры расчета 

 

 
Рис. 13. Зависимости сопротивления от скорости 

Таким образом если корпус достаточно 

жесткий, то при воздействии нагрузок в процессе 

эксплуатации он будет испытывать минималь-

ные деформации. Это предотвращает возникно-

вение критических напряжений и трещин, кото-

рые могли бы привести к нарушению целостно-

сти конструкции и, соответственно, к выходу её 

из строя. 

Моделирование водного потока в 

SolidWorks с использованием модуля Flow 

Simulation позволяет проанализировать и опти-

мизировать конструкции, которые взаимодей-

ствуют с жидкостями (рисунок 14). Для модели-

рования водного потока в SolidWorks необхо-

димо:  

1. Создать точную трёхмерную CAD-модель 

объекта, вокруг которого будет смоделирован 

поток жидкости. Спроектируем все элементы, ко-

торые могут влиять на гидродинамические про-

цессы. Это могут быть выступы, отверстия, углы 

и прочие особенности геометрии. В некоторых 

случаях возможно упростить модель, исключив 

мелкие детали, которые не оказывают суще-

ственного влияния на результаты моделирова-

ния. Это поможет ускорить расчёты. 
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2. После создания геометрической модели 

необходимо задать граничные условия, которые 

определяют поведение жидкости на границах 

расчётной области. Граничные условия вклю-

чают начальные значения скорости, давления и 

температуры жидкости и граничные значения 

(значения скорости, давления, температуры и 

других параметров на границах моделируемой 

области). 

 
Рис. 14. Опции управления расчетом 

 

3. Запустить модуль Flow Simulation и 

настроить параметры расчета, включая выбор 

типа жидкости (вода), диапазон скоростей (рис.  

15). 
 

 
Рис. 15. Адаптация сетки 

 

4. Запустить численное моделирование и 

проанализировать результаты, такие как распре-

деление скорости и давления в системе, особен-

ности течения воды в различных участках. Рас-

четный результат при скорости 5 м/с приведен на 

рис. 16. 

При наложении разметочной сетки можно 

отследить зоны изменения скорости потока (рис. 

17). 
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Рис. 16. Результат расчета 

 

 
Рис. 17. Зоны изменения скорости потока 

 

При наложении заливки и визуального отоб-

ражения векторов получим представление о 

числе зон (рис. 18). 

 
Рис. 18. Участки изменения скорости 
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Результаты проведенной симуляции и гид-

ростатические расчёты показали поведения раз-

рабатываемой конструкции в водной среде. Об-

наружены свои достоинства и недостатки внеся 

коррективы, можно улучшит характеристики из-

делия.  

К достоинствам отнесем обтекаемая форма 

днища, что минимизирует лобовое сопротивле-

ние потокам, и способствует повышению скоро-

сти и экономичности. К недостаткам значитель-

ное завихрения в области кормы, что может сни-

зить манёвренность и общую скорость судна. Ре-

шением для устранения недостатков будет сме-

щение центра масс к корме. Это изменит положе-

ние корпуса, улучшит балансировку и устойчи-

вость. А заглубление винтов двигателей повысит 

устойчивость и улучшит управляемость.  

Выводы. В заключении можно сказать, что 

внедрение робототехнических систем становится 

всё более распространённым явлением, охваты-

вая множество сфер человеческой деятельности. 

Роботы помогают людям выполнять сложные, 

монотонные и опасные задачи, освобождая их 

для более творческих и интеллектуальных заня-

тий. Примером такой технологии является разра-

ботанное устройство, предназначенное для взя-

тия и исследования проб воды. Оно не только по-

вышает безопасность, исключая необходимость 

присутствия человека в потенциально опасных 

зонах, но и оптимизирует весь процесс, делая его 

более эффективным и точным. Такие устройства 

находят своё применение в самых разных усло-

виях, будь то радиоактивные зоны или глубоко-

водные исследования, где участие человека свя-

зано с высокими рисками. Современные автома-

тизированные и роботизированные решения иг-

рают ключевую роль в совершенствовании тех-

нологических процессов, способствуя переходу 

на новый уровень развития как науки, так и об-

щества в целом. 
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DEVELOPMENT OF A PROTOTYPE OF A ROBOTIC DEVICE FOR COLLECTING 
WATER SAMPLES 

Abstract. The modern world is inextricably linked with the development of robotics and information tech-
nology. These two areas closely interact with each other, making significant changes in various areas of human 
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life. The relevance of solving this issue increases with the increase in the number of Robotics plays an im-
portant role in industry, medicine, education and many other areas. Robotic solutions for collecting water 
samples allow improving existing technological processes, freeing people from labor-intensive dangerous 
work. The developed device described in the article should eliminate the risk of human interaction with the 
environment being studied, as well as optimize the process of taking and examining samples. The considered 
device for collecting water samples refers to an automatic device that can work together with an operator 
(laboratory assistant) for automated sampling from a visually defined area, or from pre-set points to eliminate 
contact with an object or a presumably contaminated area. The article describes the design of a robotic device 
for collecting water samples, shows its electronic digital model and studies the performance of the device using 
various software products. Namely, using the FLOW Simulation module with simulated real conditions of the 
flow of the aquatic environment and FLOATSOFT. 

 Keywords: robotic device, water sampling, water samples, FLOATSOFT, Flow Simulation, water sam-
ples. 
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