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УДК 007:621.865.8 DOI 10.18522/2311-3103-2017-1-620

А.И. Наговицин, Б.Б. Молоткова

РОБОТОТЕХНИЧЕСКИЕ КОМПЛЕКСЫ ВОЕННОГО НАЗНАЧЕНИЯ, 
ПЕРСПЕКТИВЫ ИХ ПРИМЕНЕНИЯ В РВ и А ВС РФ

Проведен краткий анализ состояния работ и проблем по созданию отечественных робото
технических комплексов военного назначения. Определены задачи, решаемые робототехническими 
комплексами военного назначения в интересах Ракетных войск и артиллерии. Предложено к разра
ботке четыре типа робототехнических комплекса специально для оснащения ими ракетных и ар
тиллерийских частей и подразделений: робототехнический комплекс артиллерийской разведки 
(РТК АР), применяемый в качестве разведывательного средства на наиболее опасных направлениях, 
на переднем крае и в расположении противника, в любых погодных условиях, в любое время суток, в 
неблагоприятных для действий человека условиях, с возможностью работать в полуавтоматиче
ском и автоматическом режимах; робототехнический комплекс воздушной артиллерийской развед
ки (РТК ВАР), применяемый в качестве разведывательного средства на наиболее опасных направле
ниях, в любое время суток, в неблагоприятных для действий человека условиях; робототехнический 
комплекс уничтожения бронеобьектов и отдельных целей (дистанционный управляемый самоход
ный противотанковый ракетный комплекс), применяемый в качестве разведывательно-огневого 
средства на танкоопасных направлениях, в огневых засадах, при ведении боевых действий оборони
тельного и наступательного характера, при бое в населенном пункте, горах, при проведении специ
альных операций, в любое время суток, в полуавтоматическом и автоматическом режимах; робо
тотехнический комплекс огневого поражения (подвижная огневая точка). Определены их предна
значение, возможное оснащение и требуемые характеристики. Разработаны предложения по их 
штатной принадлежности. Обоснована необходимая численность робототехнических комплексов в 
каждом подразделении и общая потребность для рода войск. Кроме того разработаны предложе
ния по их боевому применению в Ракетных войсках и артиллерии Сухопутных войск. В статье 
сформулирован вывод о том, что наличие робототехнического комплекса в составе артиллерийских 
(реактивных) и разведывательных подразделений Ракетных войск и артиллерии повысит эффек
тивность их боевого применения в первую очередь по таким показателям, как дальность и досто
верность разведки, точность и оперативность огневого поражения. Актуальность вопросов, рас
смотренных в статье, также обусловлена необходимостью разработки предложений по рацио
нальной организационной структуре подразделений Ракетных войск и артиллерии общевойсковых 
соединений, с учетом их оснащения робототехничеаами комплексами военного назначения.

Роботы; Робототехнический комплекс военного назначения; беспилотный лета
тельный аппарат; навигация, комплекс воздушной разведки; робототехнический комплекс 
артиллерийской разведки.

АЛ. Nagovitsin, В.В. Molotkova

ROBOT-TECHNICAL COMPLEXES OF MILITARY PURPOSE, PROSPECTS 
OF THEIR APPLICATION IN MISSILE ARMS AND ARTILLERY 

OF THE RUSSIAN ARMED FORCES

A brief analysis o f  the status and problems in the creation o f  domestic robotic systems fo r  
military purposes. Defined tasks o f  robotic systems fo r  military purposes in the interests o f  Missile 
troops and artillery. Proposed to develop four types o f  robotic systems specifically to equip them 
to missile and artillery units: a set o f  robotic artillery intelligence units (RTC AP), used as a re
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connaissance on the most dangerous directions, fron t edge and at the location o f  the enemy, in all 
weather conditions, at any time o f  the day, in adverse to human action conditions, with the ability 
to work in semi-automatic and automatic modes; robotic complex air artillery reconnaissance 
(VAR, RTC) used as a reconnaissance on the most dangerous directions, at any time o f  the day, in 
adverse to the person's actions; robotic complex destruction o f  brontobytes and individual targets 
(remote controlled self-propelled antitank missile system) that is used as reconnaissance and fire 
power on tankouban directions, firing in the ambush, when fighting defensive and offensive nature, 
when you figh t in the village, the mountains and fo r  special operations, at any time o f  the day, in 
semi-automatic and automatic modes; robotic complex fire  damage (mobile fire  point). Defined 
their purpose, the equipment and facilities required characteristics. Proposals fo r  staffing their 
facilities. A reasonable number o f  robotic systems in each unit and the total demand fo r  troops. 
Also developed suggestions fo r  combat use o f  Missile troops and artillery o f  the Land forces. The 
article concludes that the availability o f  robotic systems in the artillery (reactive) and reconnais
sance units Missile troops and artillery will increase the effectiveness o f  their combat use in the 
first place on indicators such as the range and accuracy o f  the intelligence, accuracy and efficien- 
cy o f  fire defeat.

Robots; Robotics fo r  military use unmanned aircraft; airborne reconnaissance complex; ro
botic complex o f  artillery reconnaissance.

Введение. Опыт локальных войн и вооруженных конфликтов последних де
сятилетий, а также проводимые мероприятия по строительству и развитию Воору
женных Сил Российской Федерации, свидетельствуют о возрастающей роли робо
тотехнических комплексов военного назначения различных типов [1].

В настоящее время на снабжение Вооруженных Сил Российской Федерации 
приняты робототехнические комплексы различного назначения, в том числе робо
тотехнические комплексы с беспилотными летательными аппаратами.

За последнее время накоплен достаточно большой опыт применения РТК ВН 
и в интересах РВиА СВ, в особенности применения комплексов с БЛА для обслу
живания стрельбы артиллерии [2]. Так уже успешно практически отработано вы
полнение нескольких вариантов огневых задач артиллерийской батареи 152 мм 
самоходных гаубиц 2СЗМ с помощью комплекса воздушной разведки (КВР), ос
нащенного БЛА «Орлан - 10», с адаптированной для облуживания стрельбы ар
тиллерии версией специального математического и программного обеспечения. 
Кроме того отработан вариант проведения пристрелки и осуществления контроля 
стрельбы на поражение кочующего миномета с помощью комплекса воздушной 
разведки и другие.

Есть примеры применения БЛА типа «Форпост» для ведения воздушной раз
ведки в интересах артиллерии. Однако точность определения координат наземных 
объектов с помощью бортовой аппаратуры беспилотных летательных аппаратов, в 
частности, в интересах артиллерийских подразделений остается еще недостаточной.

Робототехнические комплексы для РВиА. Анализ задач стоящих перед со
единениями и частями РВиА показывает, что применения БЛА только для при
стрелки цели или для борьбы с кочующими минометами противника недостаточно.

К сожалению, необходимо отметить, что робототехнических комплексов, в 
том числе боевых, и разработанных конкретно для РВиА на сегодняшний день нет. 
Работы по их созданию пока не ведутся. Однако за последнее время ученые Ми
хайловской военной артиллерийской академии в ряде научно-исследовательских 
работ провели обоснование необходимости разработки и внедрения (принятия на 
вооружение) боевых робототехнических комплексов предназначенных специально 
для РВиА. При этом были заданы основные тактико-технические требования к 
ним и обоснованы рекомендации по их созданию и интеграции в систему робото
технических комплексов ВС РФ [10-20].
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Поскольку задачами, решаемыми РТК ВН в интересах РВиА, могут быть:
♦ освещение (вскрытие) наземной, надводной обстановок и выдачу целеука

зания на применение оружия;
♦ наблюдение за полем боя (плацдармом высадки морского десанта) в ре

альном масштабе времени;
♦ выдача данных целеуказания ракетному (реактивному) оружию наземных 

комплексов,
♦ обслуживание применения высокоточных боеприпасов с лазерной систе

мой наведения;
♦ борьба с танками противника;
♦ оперативная геодезическая привязка сил и средств (элементов боевых по

рядков войск (сил)), обеспечение получения высокоточной геопространст- 
венной информации о местности и решение других задач топогеодезиче- 
ского и навигационного обеспечения;

♦ доставка (подвоз) боеприпасов и ряд других.
Становится очевидным, что помимо ограниченного применения в интересах 

РВиА СВ отдельных БЛА из состава робототехнических подразделений общевой
сковых соединений, на вооружении рода войск необходимо иметь специальные 
РТК ВН, которые штатно должны входить в состав ракетных и артиллерийских 
частей и подразделений. Анализ ряда источников [3-9] показал необходимость 
разработки и применения различных РТК ВН в интересах конкретных частей и 
подразделений Сухопутных войск. В связи с этим предлагается разработать, испы
тать и принять на вооружение РВиА следующие типы специальных РТК.

1. РТК артиллерийской разведки (РТК АР).
2. РТК воздушной артиллерийской разведки
3. РТК уничтожения бронеобъектов и отдельных целей (дистанционный 

управляемый самоходный противотанковый ракетный комплекс)
4. РТК огневого поражения (подвижная огневая точка)
Предназначение, возможное оснащение и требуемые характеристики
1. РТК артиллерийской разведки. Тип -  дистанционно-управляемый.
Предназначен для ведения оптической (оптико-электронной), радиолокаци

онной разведки с места и в движении.
Решаемые задачи:
♦ наблюдение за положением и действиями противника;
♦ вскрытие объектов различного характера (обнаружение, распознавание и 

определение координат основных объектов поражения артиллерией, в том 
числе движущихся целей и стреляющих орудий);

♦ обслуживание стрельбы артиллерии (засечка разрывов, лазерный подсвет 
цели);

♦ ведение радиационной и химической разведки;
♦ постановка дымовых завес;
♦ ведение огня из стрелкового оружия (гранатомета).
Применяется в качестве разведывательного средства на наиболее опасных 

направлениях, на переднем крае и в расположении противника, в любых погодных 
условиях, в любое время суток, в неблагоприятных для действий человека услови
ях, с возможностью работать в полуавтоматическом и автоматическом режимах.

Размещается на подвижном гусеничном (колесном) шасси; противопульная 
(противоосколочная) броневая защита до 14.5 мм; противоминная стойкость 3 сте
пени; дистанционное управление при выполнении разведывательных задач и со
вершении маневра в ходе боя на удалении от машины управления до 5 км. За ос
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нову может быть взята уже прошедшая испытания транпортная база РТК «Уран- 
6», «Уран-14» или концептуально разработанная и не прошедшая испытания база 
«Уран-9».

Возможный облик РТК АР представлен на рис. 1. Транспортирование на 
большие расстояния может осуществляться с помощью автомобиля управления, 
оснащенного платформой для перевозки РТК (Подвижный пункт управления и 
транспортировки РТК)

Оснащение: система кругового наблюдения в телевизионном режиме (систе
ма технического зрения); система оптико-электронной разведки с тепловизором; 
лазерный целеуказатель дальномер; система распознавания целей; система радио
локационной разведки движущихся целей и стреляющих орудий; система навига
ции; система дистанционного управления; система передачи данных; система рас
познавания «свой-чужой»; система дымопуска; средства РХ разведки; система 
возврата РТК в исходную точку при потере управления; система санкционирован
ного доступа, исключающая управление РТК при захвате его противником или 
перехвате канала управления; стрелковое вооружение; система самоуничтожения.

Дистанционное управление РТК АР осуществляется двумя операторами. 
Первый, находясь на удалении визуального контакта (до 1 км) осуществляет 
управление движением. Второй, находясь на машине управления РТК АР дистан
ционно управляет работой средств разведки и наблюдения. Вариант схемы управ
ления представлен на рис 2.

Рис. 1. Возможный облик РТК АР

Схема управления (обмена информацией) РТК-АР 
(ВАРИАНТ)

Оператор РТК-АР 
на расстоянии 
визуального 
контакта 

(управление движением)

Камандир адн (абатр)

Оператор РТК-АР 
на

ПУ РТК (трейлер)
(управление средствами разведки)

До 5 км

Рис. 2. Схема управления

9



Известия ЮФУ. Технические науки Izvestiya SFedU. Engineering Sciences

РТК АР предлагается иметь в батарее управления и артиллерийской разведки 
(батруар) начальника артиллерии общевойскового соединения и в разведыватель
ном артиллерийском дивизионе (ради) артиллерийской бригады в составе до взво
да (3 ед.)

Основные требуемые тактико-технические характеристики РТК артиллерий
ской разведки представлены в табл. 1.

Таблица 1
Основные тактико-технические характеристики РТК артиллерийской разведки
Виды артилле

рийской развед
ки

Основные тактико-технические характеристики
Максималь

ная 
дальность 

ведения 
разведки, км

Ширина
полосы
(секто

ра)
развед

ки,
км

(град)

Срединная
ошибка

определе
ния

координат,
м

Пропуск
ная 

способ
ность, 
целей 

(траекто
рий) /мин

Время 
определения и 
представления 
разведыватель

ных 
сведений, сек

Оптическая

цель типа 
"танк": днем 

8, 
ночью 

3,3...3,5

2 30 3...4 15...20

Радиолокацион
ная

ОП миноме
тов — 6; 

танк -  до 20 
человек -

5 ...7 
разрыв -

5 ...6

(80) U
) о О 10* (4) 10

Примечание: * -  в режиме автоматического сопровождения (при сканировании) целей и
колонн

2. РТК воздушной артиллерийской разведки двух типов:
♦ РТК воздушной артиллерийской разведки с БЛА ближнего действия;
♦ РТК воздушной артиллерийской разведки с БЛА малой дальности.
РТК воздушной артиллерийской разведки с БЛА ближнего действия само

летного типа.
Предназначен для ведения воздушной артиллерийской разведки противника 

и местности (определения координат наземных объектов в реальном масштабе 
времени), обслуживания стрельбы артиллерии, а также для ретрансляции радио
сигналов.

Решаемые задачи:
♦ наблюдение за положением и действиями противника;
♦ вскрытие объектов различного характера (обнаружение, распознавание и 

определение координат основных объектов поражения артиллерией);
♦ обслуживание стрельбы артиллерии (засечка разрывов);
♦ ведение радиоразведки;
♦ ретрансляция радиосигналов.
РТК воздушной артиллерийской разведки БЛА ближнего действия самолет

ного типа, носимый одним-двумя человеками, применяется в качестве разведыва
тельного средства на наиболее опасных направлениях, в глубине расположения
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противника (до 25 км), при скорости ветра до 15 м/с, в любое время суток, в небла
гоприятных для действий человека условиях, с возможностью работать в полуав
томатическом и автоматическом режимах. Должен иметь возможность автомати
ческого возвращения в назначенную точку (например, точку старта) при потере 
управляющего сигнала.

Оснащение БЛА ближнего действия следующими сменными модулями по
лезной нагрузки:

♦ неподвижный цифровой фотоаппарат;
♦ тепловизионная камера на гиростабилизированной поворотной платформе;
♦ цветная видеокамера на гиростабилизированной поворотной платформе;
♦ модуль ретрансляции радиосвязи;
♦ модуль радиоразведки.
Специальное программное обеспечение наземной станции управления РТК 

может иметься как в специализированном АРМ оператора наземной станции 
управления (НСУ), так и устанавливаться на штатный АРМ должностных лиц 
подразделений артиллерии.

РТК воздушной артиллерийской разведки при размещении в штатной упа
ковке для транспортирования должен быть приспособлен для обслуживания рас
четом из одного-двух человек, перевозки любыми видами транспорта в соответст
вии со средними условиями транспортирования.

Предлагается иметь в составе всех командно-наблюдательных машин артил
лерийского (противотанкового) дивизиона, а также в составе ПРП.

Требуемые тактико-технические характеристики к БЛА ближнего действия 
из состава роботизированного комплекса воздушной артиллерийской разведки 
представлены в табл. 2.

Таблица 2
Тактико-технические характеристики к БЛА ближнего действия из состава 

роботизированного комплекса воздушной артиллерийской разведки

Тип БЛА самолетный
Максимальный взлетный вес, кг ДО 6

Полезная нагрузка

сменные модули полезной нагрузки с непод
вижным цифровым фотоаппаратом, с тепло- 
визионной камерой на гиростабилизирован
ной поворотной платформе, цветной видео
камерой на гиростабилизированной пово
ротной платформе, модуль ретрансляции 

радиосвязи, модуль радиоразведки
Радиус действия, км 10...15
Время полета, мин 90...120

Практический потолок, м до 2000
Способ старта «с руки» или с ручной катапульты

Количество БЛА в одном РТК, шт 3...4

РТК воздушной артиллерийской разведки с БЛА малой дальности.
Предназначен для ведения воздушной артиллерийской разведки противника 

и местности (определения координат наземных объектов в реальном масштабе 
времени), обслуживания стрельбы артиллерии, а также для ретрансляции радио
сигналов.
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Решаемые задачи:
♦ наблюдение за положением и действиями противника;
♦ вскрытие объектов различного характера (обнаружение, распознавание и 

определение координат основных объектов поражения артиллерией);
♦ обслуживание стрельбы артиллерии (засечка разрывов);
♦ ведение радиоразведки;
♦ ретрансляция радиосигналов.
РТК воздушной артиллерийской разведки с БЛА малой дальности самолет

ного или вертолетного тина, применяется в качестве разведывательного средства 
расчетом из 3-х человек на наиболее опасных направлениях, в глубине расположе
ния противника (до 50 км), при скорости ветра до 15 м/с, в любое время суток, в 
неблагоприятных для действий человека условиях, с возможностью работать в 
полуавтоматическом и автоматическом режимах, в том числе, при отсутствии 
управляющего сигнала с наземной станции управления и отсутствии сигналов от 
КРНС «Навстар» и «Глонас». РТК должен иметь возможность автоматического 
возвращения в назначенную точку (например, точку старта) при потере управ
ляющего сигнала.

Оснащение БЛА малой дальности следующими сменными модулями полез
ной нагрузки:

♦ неподвижный цифровой фотоаппарат;
♦ тепловизионная камера на гиростабилизированной поворотной платформе;
♦ цветная видеокамера на гиростабилизированной поворотной платформе;
♦ модуль ретрансляции радиосвязи;
♦ модуль радиоразведки.
БЛА малой дальности из состава РТК воздушной артиллерийской разведки и 

расчет перевозятся колесным грузовым автомобилем, в котором установлены АРМ 
операторов наземной станции управления.

Специальное программное обеспечение наземной станции управления РТК 
должно устанавливаться в специализированном АРМ оператора наземной станции 
управления. Кроме того, специальное программное обеспечение должностных лиц 
артиллерийской разведки должно позволить оперативно получать видовую ин
формацию от РТК.

Преимущество РТК с БЛА вертолетного типа заключается в появлении до
полнительных возможностей для ведения артиллерийской разведки:

♦ возможность нахождения БЛА в выжидательном районе, в готовности к 
дистанционному запуску двигателя и взлету по команде оператора;

♦ посадка на здание, господствующие высоты и ведение артиллерийской 
разведки с них как с наземного передового наблюдательного пункта;

♦ лазерный подсвет целей, как при нахождении в воздухе, так и при назем
ном ведении разведки;

♦ автоматический взлет с транспортного средства и посадка на него.
РТК с БЛА вертолетного типа предлагается иметь в составе взводов артилле

рийской разведки батруар и орадн (радн) в отделениях артиллерийской разведки.
Требуемые тактико-технические характеристики к БЛА малой дальности из 

состава роботизированного комплекса воздушной артиллерийской разведки пред
ставлены в табл. 3.
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Таблица 3
Тактико-технические характеристики к БЛА малой дальности из состава 

роботизированного комплекса воздушной артиллерийской разведки

Тип БЛА самолетный или вертолетный

Максимальный взлетный вес, 
кг

до 15

Полезная нагрузка

гиростабилизированная телевизионная камера; 
гиростабилизированная тепловизионная камера; 

цифровой фотоаппарат; станция разведки, пе
ленгования и подавления сетей GSM; станция 
разведки, пеленгования и подавления в диапа
зоне 30-3000 МГц; многоканальная станция по
становки помех диапазона 3—4500 МГц; станция 
интеллектуального искажения навигационного 
поля GPS; ретранслятор для создания автоном
ных сетей связи с использованием стандартных 
телефонов GSM; ретранслятор закрытой сети 

передачи данных.
Радиус действия, км 50...70
Время полета, мин до 600

Практический потолок,м до 5000
Способ старта с катапульты

Количество БЛА в одном РТК, 
шт

3...4

3. РТК уничтожения бронеобъектов и отдельных целей. Тип -  дистанци
онно управляемый ПТРК.

Предназначен для уничтожения подвижных и неподвижных отдельных бро
нированных и небронированных целей.

Решаемые задачи:
♦ наблюдение за полем боя;
♦ обнаружение объектов противника в телевизионном, оптико-электронном 

и радиолокационном режимах;
♦ распознавание и идентификация объектов противника;
♦ захват и ведение цели;
♦ передача данных об обнаруженной цели оператору для принятия решения 

на ее поражение (полуавтоматический режим).
♦ поражение обнаруженной цели (автоматический режим) противотанковой 

управляемой ракетой с кумулятивной или фугасной боевой частью по 
принципу «выстрелил-забыл». Возможный вариант исполнения представ
лен на рис. 3.

Применяется в качестве разведывательно-огневого средства на танкоопасных 
направлениях, в огневых засадах, при ведении боевых действий оборонительного 
и наступательного характера, при бое в населенном пункте, горах, при проведении 
специальных операций, в любое время суток, в полуавтоматическом и автоматиче
ском режимах. Предложения по оснащению и вооружению представлены в табл. 4.
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Рис. 3. РТК уничтожения бронеобъектов и отдельных целей

Таблица 4
Предложения по оснащению и вооружению РТК уничтожения бронеобъектов

и отдельных целей.
Оснащение Вооружение

1. Система кругового наблюдения в 
телевизионном и тепловизионном 
режимах с лазерным дальномером- 
целеуказателем

1. ПТРК с полуавтоматической систе
мой наведения по лазерному лучу и 
радиоканалу с дальностью пуска до 6 
км, с боекомплектом 10-12 ракет 
ПТУР с кумулятивной, термобариче
ской и фугасной боевой частью и ав
томатической системой заряжания

2. Разведывательно-прицельный ком
плекс (РПК), включающий:

-  систему оптико-электронной разведки
с тепловизором,

-  систему радиолокационной разведки и
сопровождения движущихся целей,

-  систему распознавания целей

2. Перспективный ПТРК 3-го поколения 
с системой самонаведения, реали
зующий принцип «выстрелил-забыл». 
ПТУР оснащены комбинированными 
головками самонаведения. Автома
тическая система заряжания, вози
мый боекомплект 10-12 ПТУР с ку
мулятивной, термобарической и фу
гасной боевой частью с дальностью 
пуска до 10 км.

3. Система навигации (ориентирования, 
топопривязки и определения коорди
нат: курсопрокладчик + GPS) и авто
пилотирования

3. Система самоуничтожения

4. Система дистанционного управления 
базовым шасси, стрелковым воору
жением, системой дымопуска, сис
темой навигации, РПК и ПТРК

4. Легкое автоматическое стрелковое 
вооружение с автоматической систе
мой заряжания, сопряженное с сис
темой кругового наблюдения в теле
визионном и тепловизионном режи
мах.

5. Система формирования и передачи 
информации

6. Система распознавания «свой- 
чужой»

7. Система активной защиты
8. Комбинированная система электро

питания
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Должен размещаться на подвижном гусеничном (колесном) шасси. Должна 
обеспечиваться противопульная (противоосколочная) броневая защита до 14,5 мм 
и противоминная стойкость 3 степени. С возможностью дистанционного управле
ния при выполнении огневых задач и совершении маневра в ходе боя, транспорти
рования на большие расстояния с помощью автомобиля управления, оснащенного 
платформой для перевозки.

Предлагается иметь в противотанковом артиллерийском дивизионе общевой
скового соединения и артиллерийской бригады в составе до взвода (до 4 ед.)

4. РТК огневого поражения (подвижная огневая точка). Тип безэкипаж- 
ное артиллерийское орудие с автоматической системой управления наведени
ем и производством выстрела.

Варианты исполнения представлены на рис. 4—6.

Рис. 4. Подвижная огневая точка в виде безэкипажного самоходного орудия

>*

Рис. 5. Подвижная огневая точка в виде безэкипажного миномета

Рис. 6. РТК огневого поражения на огневой позиции
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Предназначен для выполнения задач по огневому поражению противника с 
закрытых огневых позиций в условиях интенсивного огневого противоборства.

Решаемые задачи:
♦ поражение живой силы и огневых средств и других объектов противника 

и выполнение специальных задач боеприпасами различного назначения в 
т.ч. высокоточными.

♦ занятие и оставление огневой позиции;
♦ совершение противоогневого маневра.
Применяется самостоятельно или в составе подразделения РТК.
Выдвижение в район ОП осуществляется с участием механика-водителя 

(оператора). Занятие ОП, приведение в боевое положение, ведение огня, приведе
ние в походное положение и оставление ОП осуществляется с помощью дистан
ционного управления.

Вооружение: автоматическое артиллерийское орудие с модульным формиро
ванием зарядов возимый комплект до 60 выстрелов.

Оснащение: безэкипажное боевое отделение; АСУНО; система навигации; 
автоматизированная баллистическая станция; система дистанционного управле
ния; система передачи данных; активная система защиты.

Размещается на подвижном гусеничном (колесном) шасси, обеспечивающей 
противопульную (противоосколочную) броневую защиту до 14,5 мм и противо
минную стойкость 2-й степени с возможностью дистанционного управления при 
выполнении огневых задач и совершении маневра в ходе боя.

Предлагается иметь в самоходном артиллерийском дивизионе общевойсково
го соединения и артиллерийской бригады в составе до батареи (6-8 ед.)

Заключение. Роботизация частей и подразделений РВ и А должна стать ма
гистральным направлением развития рода войск. И поэтому необходимо незамед
лительно вносить коррективы в Комплексную целевую программу и Государст
венную программу вооружений с тем, что бы уже в ближайшее время можно было 
начать работы по созданию высокоэффективных робототехнических комплексов 
для Ракетных войск и артиллерии Вооруженных сил РФ. Высокий уровень осна
щения РВ и А роботизированными средствами обеспечит им возможность ведения 
современных сетецентрических войн в том числе и на основе группового приме
нения РТК.

На сегодняшний день РТК артиллерийской разведки (РТК АР), РТК воздуш
ной артиллерийской разведки, РТК уничтожения бронеобъектов и отдельных це
лей (дистанционно управляемого самоходного противотанкового ракетного ком
плекса), а также РТК огневого поражения (подвижной огневой точки) не сущест
вует и их еще только предстоит разработать и испытать. Но уже сегодня, вполне 
очевидно, что наличие РТК в составе артиллерийских (реактивных) и разведыва
тельных подразделений РВиА повысит эффективность их боевого применения в 
первую очередь по таким показателям, как дальность и достоверность разведки, 
точность и оперативность огневого поражения.

БИБЛИОГРАФИЧЕСКИЙ СПИСОК
1. Кравченко А.Ю., Стукало Ю.Е. Проблемы и перспективы создания робототехнических 

комплексов военного назначения // Избранные Труды Всероссийской научно- 
практической конференции «Перспективные системы и задачи управления». -  2015. -  Т. I.
-  С. 92-96.

2. Карпович А.В. Артиллерийские системы и беспилотные летательные аппараты в контртерро
ристических операциях // Труды Восьмой Всероссийской научно-практической конферен
ции (апрель 2013г. С-Пб). -  СПб.: Университет ГПС МЧС России, 2013. -  С. 75-93.

16



Раздел L Наземная робототехника

3. Каляев И.А., Шеремет И.А. Военная робототехника: выбор пути // Избранные Труды 
Всероссийской научно-практической конференции «Перспективные системы и задачи 
управления». -20 1 5 . -  Т. I. -  С. 161-163.

4. Рубцов И.В. Вопросы состояния и перспективы развития отечественной наземной робо
тотехники военного и специального назначения // Избранные Труды Всероссийской на- 
учно-практической конференции «Перспективные системы и задачи управления». 
- 2 0 1 5 .- Т .  И .-С . 64-70.

5. Шеремет И.Б., Рудианов B.C., Рябов А.В., Хрущев B.C. Проблемы развития роботизиро
ванного вооружения Сухопутных войск // Избранные Труды Всероссийской научно- 
практической конференции «Перспективные системы и задачи управления». -  2015. 
- Т .  I I . -С .  71-73 с.

6. Кудряшов В.Б., Лапшов B.C., Носков В.П., Рубцов И.В. Проблемы роботизации ВВТ в 
части наземной составляющей // Избранные Труды Всероссийской научно-практической 
конференции «Перспективные системы и задачи управления». -  2015. — Т. II. -  С. 74-76.

7. Анисимов В.Г., Ведерников Ю.В., Гарькушев А.Ю., Сазыкин А.М. Научно-методическое 
сопровождение интеграции высокотехнологичных инноваций в процессы разработки 
высокоточного оружия // Вопросы оборонной техники. Сер. 16: Технические средства 
противодействия терроризму.

8. Анисимов В.Г., Анисимов Е.Г., Самоленков В.А. Введение в теорию эффективности бое
вых действий ракетных войск и артиллерии: монография. Военная академия Генераль- 
ного штаба Вооруженных Сил Российской Федерации. -  М., 2008. -  180 с.

9. Анисимов В.Г., Анисимов Е.Г., Герцев В.Н. Оценивание эффективности системы ракет
но-артиллерийского вооружения ракетных войск и артиллерии // Военная мысль. -  2001.
-  № 4. -  С. 39-46.

10. Наговицин А.И., Севрюков А.Г. Робототехнические комплексы военного назначения, 
опыт и перспективы их применения в РВиА СВ // Избранные Труды Всероссийской на
учно-практической конференции «Перспективные системы и задачи управления». 
-2 0 1 6 .- Т .  I.

И . Буренок В.М. Основные направления и перспективы создания автоматизированных сис
тем управления развитием вооружения и военной техники // Избранные Труды Всерос
сийской научно-практической конференции «Перспективные системы и задачи управ
ления». -  2015. -  Т. II.

12. Буренок В.М, Леонов А.В., Пронин А.Ю. Военно-экономические и инновационные аспек
ты интеграции нетрадиционных видов оружия в состав системы вооружения. -  М.: Из
дательская группа «Граница», 2014. -  С. 53-58.

13. Буренок В.М. Системное проектирование развития вооружения и военной техники // 
Военная мысль. -  2004. -  № 6.

14. Буренок В.М. Развитие системы вооружения и новый облик ВС РФ // Защита и безопас
ность. -  2009. -  № 2.

15. Анисимов В.Г., Анисимов Е.Г., Кежаев В.А., Свертилов НИ ., Шатохин Д.В. Методы и 
модели стандартизации и унификации в управлении развитием военно-технических сис
тем. Военная академия Генерального штаба Вооруженных Сил Российской Федерации.
-  М., 2004.

16. Корчак В.Ю., Леонов А.В., Борисенков И.Л. Интеграция нетрадиционного вооружения в 
состав системы вооружения // Электронный научный журнал «Вооружение и экономи
ка». -  2011. -  Вып. № 2.

17. Баканеев С.А. Опыт и перспективы применения робототехнических комплексов военно
го назначения в интересах ракетных войск и артиллерии Сухопутных войск // Материа
лы 19-й Всероссийской научно-практической конференции «Актуальные проблемы за
щиты и безопасности». -  2016.

18. Шеремет И.Б., Рудианов H.A., Рябов А.В., Хрущев B.C. Групповое применение назем
ных РТК при ведении боевых действий в составе общевойсковых формирований сухо
путных войск // Сборник материалов X Всероссийской научно-практической конферен
ции «Перспективные системы и задачи управления» и VI молодежной школы-семинара 
«Управление и обработка информации в технических системах». Т. I.

17



Известия ЮФУ. Технические науки Izvestiya SFedU. Engineering Sciences

19. Лапшов B.C., Носков В.П., Рубцов И.В., Рудианов Н.А., Рябов А.В., Хрущев B.C. Бой в 
городе. Боевые и обеспечивающие роботы в условиях урбанизированной территории // 
Известия ЮФУ. Технические науки. -  2011. — № 3 (116). -  С. 142-146.

20. Калиничев Б.А. Американский опыт применения дистанционно управляемых модулей 
вооружения боевых бронированных машин в Ираке // Зарубежное военное обозрение. 
- 2 0 0 9 , -  № 5.

REFERENCES
1. Kravchenko A. Yu., Stukalo Yu.E. Problemy i perspektivy sozdaniya robototekhnicheskikh 

kompleksov voennogo naznacheniya [Problems and perspectives of creating robototechnics 
military complexes], Izbrannye Trudy Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy konferentsii 
«Perspektivnye sistemy i zadachi upravleniya» [Chosen Works off the All Russian scientific- 
practical conference “Perspectives system and tasks control”], 2015, Vol. I, pp. 92-96.

2. Karpovich A.V. Artilleriyskie sistemy i bespilotnye letatel'nye apparaty v kontr- 
terroristicheskikh operatsiyakh [Artillery systems and unnmanned flying apparatus in counter
terrorism operations], Trudy Vos'moy Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy konferentsii 
(apreT 2013 g. S-Pb) [Workes Eight off the All Russian scientific-practical conference (april 
2013y S-Pb)]. St. Petersburg: Universitet GPS MChS Rossii, 2013, pp. 75-93.

3. Kalyaev I.A., Sheremet I.A. Voennaya robototekhnika: vybor puti [Military robototechnics: 
choice ways], Izbrannye Trudy Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy konferentsii 
«Perspektivnye sistemy i zadachi upravleniya» [Chosen Works off the All Russian scientific- 
practical conference “Perspectives system and tasks control”], 2015, Vol. 1, pp. 161-163.

4. Rubtsov I.V. Voprosy sostoyaniya i perspektivy razvitiya otechestvennoy nazemnoy robo- 
totekhniki voennogo i spetsial'nogo naznacheniya [Question form and Perspectives develop
ment native ground robototechnics military and special-purpuse], Izbrannye Trudy 
Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy konferentsii «Perspektivnye sistemy i zadachi 
upravleniya» [Chosen Works off the All Russia scientific-practical conference “Perspectives 
system and tasks control”], 2015, Vol. II, pp. 64-70.

5. Sheremet 1.В., Rudianov VS., Ryabov A.V., Khrushchev V.S. Problemy razvitiya 
robotizirovannogo vooruzheniya Cukhoputnykh voysk [Problems development robotic armed 
Army], Izbrannye Trudy Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy konferentsii «Perspektivnye 
sistemy i zadachi upravleniya» [Chosen Works off the All Russian scientific-practical confer
ence “Perspectives system and tasks control”], 2015, Vol. II, pp. 71-73.

6. Kudryashov V.B., Lapshov V.S., Noskov V.P., Rubtsov l.V. Problemy robotizatsii VVT v chasti 
nazemnoy sostavlyayushchey [Problems robotics AMT in patch ground component], 
Izbrannye Trudy Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy konferentsii «Perspektivnye sistemy i 
zadachi upravleniya» [Chosen Works off the All Russian scientific-practical conference “Per
spectives system and tasks control”], 2015, Vol. II, pp. 74-76.

7. Anisimov V.G., Vedernikov Yu.V., Gar'kushev A.Yu., Sazykin A.M. Nauchno-metodicheskoe 
soprovozhdenie integratsii vysokotekhnologichnykh innovatsiy v protsessy razrabotki 
vysokotochnogo oruzhiya [Scientific and methodological support of integration of high-tech 
innovation in the design o f precision-guided weapons], Voprosy oboronnoy tekhniki. Ser. 16: 
Tekhnicheskie sredstva protivodeystviya terrorizmu [Defense technology. Series 16: Technical 
means for countering terrorism].

8. Anisimov V.G., Anisimov E.G., Samolenkov V.A. Vvedenie v teoriyu effektivnosti boevykh 
deystviy raketnykh voysk i artillerii: monografiya. Voennaya akademiya General'nogo shtaba 
Vooruzhennykh Sil Rossiyskoy Federatsii [introduction to the theory of efficiency of combat 
actions of rocket troops and artillery: Monograph. Military Academy of the General staff of 
the Armed Forces o f the Russian Federation]. Moscow, 2008, 180 p.

9. Anisimov V.G., Anisimov E.G., Gertsev V.N. Otsenivanie effektivnosti sistemy raketno- 
artilleriyskogo vooruzheniya raketnykh voysk i artillerii [Evaluation of the effectiveness of the 
system o f rocket and artillery armament o f rocket troops and artillery], Voennaya mysl' [Mili
tary thought], 2001, No. 4, pp. 39-46.

10. Nagovitsin A.I., Sevryukov A.G. Robototekhnicheskie kompleksy voennogo naznacheniya, opyt i 
perspektivy ikh primeneniya v RV i A SV [Robotic systems for military purposes, experience and 
perspectives of their application in RV i A SV], Izbrannye Trudy Vserossiyskoy nauchno- 
prakticheskoy konferentsii «Perspektivnye sistemy i zadachi upravleniya» [Chosen Works off the 
All Russian scientific-practical conference “Perspectives system and tasks control”], 2016, Vol. I.

18



Раздел I. Наземная робототехника

11. Burenok V.M. Osnovnye napravleniya i perspektivy sozdaniya avtomatizirovannykh sistem 
upravleniya razvitiem vooruzheniya i voennoy tekhniki [the Main directions and prospects of 
creation of automated systems of management o f development of armament and military 
equipment], Izbrannye Trudy Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy konferentsii 
«Perspektivnye sistemy i zadachi upravleniya» [Selected Works of all-Russian scientific- 
practical conference "Advanced systems and control problems"], 2015, Vol. II.

12. Burenok V.M, Leonov A.V., Pronin A.Yu. Voenno-ekonomicheskie i innovatsionnye aspekty 
integratsii netraditsionnykh vidov oruzhiya v sostav sistemy vooruzheniya [Military-economic 
and innovative aspects integration of non-traditional weapons in the weapons]. Moscow: 
Izdatel'skaya gruppa «Granitsa», 2014, pp. 53-58.

13. Burenok V.M. Sistemnoe proektirovanie razvitiya vooruzheniya i voennoy tekhniki [Systems 
engineering development of weapons and military equipment], Voennaya mysl' [Military 
thought], 2004, No. 6.

14. Burenok V.M. Razvitie sistemy vooruzheniya i novyy oblik VS RF [Development o f weapons 
systems and a new image of the RF armed forces], Zashchita i bezopasnost' [The protection 
and security], 2009, No. 2.

15. Anisimov V.G., Anisimov E.G., Kezhaev V.A., Svertilov N.I., Shatokhin D. V. Metody i modeli 
standartizatsii i unifikatsii v upravlenii razvitiem voenno-tekhnicheskikh sistem. Voennaya 
akademiya General'nogo shtaba Vooruzhennykh Sil Rossiyskoy Federatsii [Methods and mod
els o f standardization and unification in the management o f the development o f military- 
technical systems: Military Academy of the General staff o f the Armed Forces of the Russian 
Federation]. Moscow, 2004.

16. Korchak V.Yu., Leonov A.V., Borisenkov I.L. Integratsiya netraditsionnogo vooruzheniya v 
sostav sistemy vooruzheniya [Integration of non-traditional weapons in the weapons], 
Elektronnyy nauchnyy zhurnal «Vooruzhenie i ekonomika» [The electronic scientific journal 
"Arms and the economy"], 2011, Issue No. 2.

17. Bakaneev S.A. Opyt i perspektivy primeneniya robototekhnicheskikh kompleksov voennogo 
naznacheniya v interesakh raketnykh voysk i artillerii Sukhoputnykh voysk [Experience and 
prospects of application of robotic systems for military purposes in the interests o f missile 
troops and artillery o f the Land forces], Materialy 19-y Vserossiyskoy nauchno-prakticheskoy 
konferentsii «AktuaTnye problemy zashchity i bezopasnosti» [Materials o f 19-th all-Russian 
scientific-practical conference "Actual problems of protection and security"], 2016.

18. Sheremet LB., Rudianov N.A., Ryabov A.V., Khrushchev VS. Gruppovoe primenenie 
nazemnykh RTK pri vedenii boevykh deystviy v sostave obshchevoyskovykh formirovaniy 
sukhoputnykh voysk [Group the terrestrial RTK while conducting combat operations as part of 
combined arms formations of the army], Sbornik materialov X  Vserossiyskoy nauchno- 
prakticheskoy konferentsii «Perspektivnye sistemy i zadachi upravleniya» i VI molodezhnoy 
shkoly-seminara «Upravlenie i obrabotka informatsii v tekhnicheskikh sistemakh» [The collec
tion of materials o f X all-Russian scientific-practical conference "Advanced systems and con
trol problems" and VI international school-seminar "Management and processing of infor
mation in technical systems"]. Vol. I.

19. Lapshov VS., Noskov V.P., Rubtsov I.V., Rudianov N. A., Ryabov A. V., Khrushchev V.S. Boy v 
gorode. Boevye i obespechivayushchie roboty v usloviyakh urbanizirovannoy territorii [Fight 
in the city. Combat and supporting robots in urban areas], Izvestiya YuFU. Tekhnicheskie nauki 
[Izvestiya SFedU. Engineering Sciences], 2011, No. 3 (116), pp. 142-146.

20. Kalinichev B.A. Amerikanskiy opyt primeneniya distantsionno upravlyaemykh moduley 
vooruzheniya boevykh bronirovannykh mashin v Irake [the American experience with the use 
of remote-controlled module armament armoured fighting vehicles in Iraq], Zarubezhnoe 
voennoe obozrenie [Foreign military review], 2009, No. 5.

Статью рекомендовал к опубликованию д.т.н., профессор К.А. Злотников.

Наговицин Александр Иванович -  Михайловская военная артиллерийской академия;
e-mail: alexander@nagovitsin.ru; 195009, г. Санкт-Петербург, ул. Комсомола, 22; тел.:
+79112160000; кафедра автоматизированного управления ракетными войсками и артилле
рией; доцент; к.в.н.

19

mailto:alexander@nagovitsin.ru


Известия ЮФУ. Технические науки Izvestiya SFedU. Engineering Sciences

Молоткова Баира Борисовна -  e-mail: bbmolotkova@bk.ru; тел.: +79818035441; кафедра 
автоматизированного управления ракетными войсками и артиллерией; старший преподава
тель; к.п.н.

Nagovicin Alexander Ivanovich -  Mikhailovskaya artillery military Academy; e-mail: alexan- 
der@nagovitsin.ru; 22, Komsomol street, St. Petersburg, 195009, Russia; phone: 
+79112160000; the department o f automated control o f rocket troops and artillery; associate 
professor.; cand. o f mil. sc.

Molotkova Bair Borisovna -  e-mail: bbmolotkova@bk.ru; phone: +79818035441; the depart
ment of automated control o f rocket troops and artillery; senior lecturer; cand. of ped. sc.

УДК 002.2 DOI 10.18522/2311-3103-2017-1-2028

А.Д. Крайлюк, K.A. Злотников, P.B. Куклин, T.X. Аунг

ОПТИМИЗАЦИЯ СОСТАВА АВТОМАТИЗИРОВАННЫХ СИСТЕМ 
ПОДГОТОВКИ ОПЕРАТОРОВ УПРАВЛЕНИЯ РОБОТОТЕХНИЧЕСКИХ

КОМПЛЕКСОВ

Приведены результаты исследований, направленных на построение автоматизиро
ванных систем подготовки специалистов по управлению робототехническими комплекса
ми. Как показывает опыт их создания и применения, такие системы в настоящее время 
строятся как многопользовательские вычислительные комплексы, использующие в качест
ве аппаратных средств электронно-вычислительные машины общего назначения. В общем 
случае в состав автоматизированной системы подготовки специалистов включаются 
аппаратно-программные комплексы управления обучением, специализированные компью
терные классы, а также тренажеры соответствующих робототехнических комплексов 
для практической подготовки специалистов. Подготовка специалистов проводится с ис
пользованием виртуальной информационной среды применения робототехнических ком
плексов, реализованной на основе единого банка данных геопространственной информации 
и моделей фоноцелевой обстановки. Это позволяет исключить необходимость использова
ния для обучения реальной техники, повысить безопасность подготовки, снизить затраты 
на обучение. Большое количество возможных вариантов построения аппаратно- 
программных комплексов обусловливает необходимость применения формализованных 
методов для обоснования их технического облика. Задача выбора оптимального состава 
автоматизированной системы подготовки специалистов сформулирована как задача дис
кретного программирования. Для определения основных функций системы использован 
метод морфологического анализа, а для выбора вариантов их технической реализации -  
методы дискретной оптимизации. Критерием оптимальности является минимум стоимо
сти или максимум эффективности системы, а ограничениями -  совместимость возмож
ных вариантов технической реализации элементов системы. Кроме того, в качестве огра
ничений могут выступать требования к надежности, габаритам, массе, энергопотребле
нию и другие. Приведен пример решения задачи выбора состава аппаратно-программного 
комплекса управления обучением по критерию минимизации стоимости системы.

Подготовка специалистов; автоматизированные системы; управление робототех
ническими комплексами; оптимизация состава системы; задача дискретной оптимизации.

A.D. Krailuk, К.А. Zlotnikov, R.V. Kuklin, Т.Н. Aung

STRUCTURE OPTIMIZATION OF THE AUTOMATED TRAINING SYSTEMS 
FOR ROBOTIC SYSTEMS CONTROL OPERATORS

We present the results o f  investigations, dealing with the creation o f  computerized training 
systems fo r  robotic systems operators. As it is shown by the experience o f  design and practical 
application o f  such systems, nowadays they use the platform o f  multiuser computers. This platform
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