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Сухопутных войск (СВ). Рассмотрены 
вопросы повышения эффективности бое­
вых действий перспективных формирова­
ний тактического звена СВ. 
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ABSTRACT 

The paper offers а terminological ba-
sis, classification and procedure of esti-
mating the effectiveness of robotic means 
in the GF. It goes over the issues of en-
hancing the efficiency of combat activity 
Ьу prospective formations at the GF tac-
tical level. 
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ТЕМА робототехники за последние годы стала одной из наи­

более востребованных как в гражданской, так и в военной сфе­

рах. В гражданской сфере с роботами связаны большие надежды 

на дальнейшее повышение производительности труда, качества 

продукции и безопасности при выполнении работ, связанных 

с угрозой жизни людей. 

Основными целями роботизации 

Вооруженных Сил Российской Феде­

рации является придание нового каче­

ства средствам вооруженной борьбы 

в интересах повышения эффективно­
сти выполнения боевых задач и сни­
жения потерь военнослужащих. При 

этом особо сложной является роботи­
зация наземных средств вооруженной 

борьбы для Сухопутных войск (СВ), 

решающих боевые задачи в непо­

средственном огневом столкновении 

с противником. Это так называемые 

уоарнь,е робототехнические ком­
плексы военного назначения (РТК 

ВН), которые, по взглядам специали­

стов1, должны обеспечивать поддерж­

ку огнем мотострелковых и танковых 

подразделений при ведении наступа­

тельных и оборонительных действий, 
а также при решении боевых задач в ус­

ловиях урбанизированной местности. 

Однако анализ как отечественной, 

так и мировой практики создания ро­

бототехники для СВ свидетельствует 

о том, что создаваемые образцы дале­
ки от того, чтобы обеспечить решение 

отмеченных выше задач. Эти образ­

цы формируются субъективным пу­
тем вне зависимости от той системы, 

в которую они должны быть встрое­

ны. В этом состоит главная проблема 
создания и последующего применения 

наземных робототехнических средств 

СВ. Отсутствие системности в разви­

тии наземной робототехники военного 

назначения привело к тому, что и в бли­

жайшее десятилетие не предполагается 

создания наземных робототехниче­
ских средств, несущих вооружение, до­

стойных конкурировать с имеющейся 

системой вооружения СВ. 

148 ДИСКУССИОННАЯ ТРИБУНА 

В то же время системный подход 

определяетглавный принцип насы­

щения робототехникой подразделе­
ний СВ. Оно должно происходить 

как эволюционная трансформация 
системы вооружения, в которой ро­

бототехнические комплексы - не са­

мостоятельные автономные включе­

ния, а элементы системы вооружения 

и военной техники, не повторяющие 

по своим функциям уже имеющиеся 

образцы, а дополняющие их и при­

дающие системе новое качество, по­

зволяющее повысить эффективность 
боевого функционирования вой­

скового формирования. Некоторые 

специалисты2 ставят данный вопрос 

еще шире, предлагая не только на­

сыщение робототехникой подразде­

лений СВ, но и замену ею некоторых 

образцов в системе существующего 

вооружения. 

Сегодня нельзя сбрасывать со 

счетов и еще одно из важнейших 

требований к созданию системы во­

оружения войсковых формирований 
СВ. Наряду с созданием робототех­

нических систем должна осущест­

вляться модернизация образцов су­
ществующего вооружения, военной 

и специальной техники для прида­

ния им новых боевых качеств за счет 
включения в их состав роботизиро­
ванных устройств или замены ими 

малоэффективных устройств и чле­
нов экипажа (расчета). Пример такой 

модернизации можно проследить, 

анализируя процесс развития систе­

мы вооружения современных танков. 

Естественно возникает вопрос. 

Какие же приоритеты должны быть 
определяющими при решении этой 
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сложной задачи роботизации назем­
ных средств вооружения и техники 

СВ? Так, в соответствии с планами 

США3 указываются пять основных 
задач, поставленных перед робото­
техническим направлением: повыше­

ние ситуационной осведомленности 

человека-оператора и снижение на­

грузки на него; улучшение логистики; 

оптимизация маневренности на поле 

боя, обеспечение защиты и огневая 

поддержка. 

Российский подход в развитии 

боевой робототехники существенно 
отличается от американского и даже 

идет ему вразрез. Не умаляя важности 

роботизации транспортных и логи­

стических платформ, инженерных ма­

шин, комплексов всех видов разведки, 

следует заметить, что для СВ в насто­

ящее время задачей первостепенной 

важности является повышение роли 

и совершенствование роботизиро­

ванной техники в первую очередь 

с оrnевыми средствами на борту. Это 

наглядно отражается в создании удар­

ных робототехнических комплексов. 

Так, за последнее пятилетие в интере­

сах СВ разрабатываются: ударный ро­

бототехнический комплекс «Вихрь»; 

боевой многофункциональный ро­

бототехнический комплекс «Уран-9»; 

боевая автоматизированная система 

«Соратник»; многофункциональный 
модульный робототехнический ком­

плекс «Нерехта»; робототехнический 

комплекс «Платформа-М» и другие. 
Эту фундаментальную разницу 

можно объяснить следующим обра­

зом. По западной концепции боевой 
робот должен помогать человеку, 
тогда как человек (или машина с эки­

пажем) остается центральным эле­

ментом боевой системы. По взглядам 

российских специалистов, вытекаю­

щим из существующих разработок 
РТК ВН, боевой робот должен заме­

щать человека на поле боя, принимая 

на себя функции не только пораже­
ния противника, но и разрушения 

укреплений. Предполагается, что 

активное участие ударных РТК ВН 

в бою должно сократить потери сре­

ди личного состава, особенно при ве­

дении боя в городских условиях. 
Второе отличие состоит в том, что 

российские разработчики создают 
систему группового управления ро­

ботами, т. е. ориентируются на мас­

совое применение машин. Это под­

тверждается данными корпорации 

«Ростех» о новых работах в области 

робототехники, опубликованными 
30 ноября 2015 года. В частности, 

«Объединенная приборостроитель­

ная корпорация» завершила работы 

по созданию системы« Уникум», кото­

рая способна в автоматизированном 

режиме управлять 10 робототехни­
ческими комплексами одновременно. 

Система управления отвечает за сла­

женную работу роботов на поле боя 
и самостоятельно решает некоторые 

вопросы. Так, она способна: распре­

делять роли внутри группировки; 

управлять ею с учетом особенностей 

обстановки; самостоятельно отправ­

лять роботы на наиболее выгодные 
позиции; заниматься поиском цели. 

При этом за атаку обнаруженных це­

лей отвечает оператор, на пульт ко­

торого выводится вся необходимая 

информация4. 

За последнее пятилетие 

в интересах СВ 

разрабатываются: ударнь~й 
робототехнический 

комплекс «Вихрь»; боевой 

многофункциональный 

робототехнический комплекс 
« Уран-9>>; боевая 

автоматизированная 

система «Соратник»; 

многофункциональный 
модульный робототехнический 

комплекс «Нерехта»; 

робототехнический комплекс 
«Платформа-М» и другие. 
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Нам представляется, что 

за основу следует взять 

определение тех специалистов, 

которь~е считают, что 

это прежде всего система с 

искусственным интеллектом, 

иногда ее называют 

технический интеллект, 

обладающая высокой 

степенью автономности 

(независимости) от человека. 

Целесообразность данной работы 
обусловливается хотя бы тем фактом, 

что у России весьма ограниченный 

мобилизационный ресурс, который 

не позволяет вести войну прежними 

методами, когда СССР был пример­

но равен по численности населения 

основным вероятным противникам. 

Теперь вероятные противники зна­

чительно превосходят нас по количе­

ству населения и по мобресурсу. 

Другой фактор - огромные тер­

ритории и протяженные границы. 

Все потенциальные театры воен­

ных действий имеют значительную 

протяженность, исчисляемую ты­

сячами километров. Это резко ус­

ложняет решение стратегических 

и тактических задач. Роботизация 
здесь необходима прежде всего 

для создания робототехнических 

укрепрайонов, безлюдных оборо­
нительных полос, прикрытия флан -
гов, ведения разведки и решения 

тому подобных задач. 
Именно проблема развития удар­

ных робототехнических комплексов 

СВ должна быть рассмотрена со всей 
серьезностью и объективностью, 

комплексно и концептуально, а не 

с позиций «ура» роботизации, где 

у каждого свое понятие робота. И 
здесь возникает вторая проблема 

создания и последующего исполь­

зования робототехники. Вторая по 
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порядку рассмотрения, но не по важ­

ности. Это проблема терминологиче­

ской базы робототехники. 
Имеющиеся в настоящее время 

нормативные документы, в том числе 

и новый ГОСТ РВ 0101-002.20185, не 
обеспечивают ее решение в полном 
объеме. Об этом пишут достаточно 
много, однако это в основном при­

зывы необходимости определить­
ся с терминологией, которые, как 

правило, не содержат конкретных 

предложений по разрешению этой 

проблемы. По нашему мнению, при­
шло время обсудить и одобрить ее 

в рамках Министерства обороны РФ. 
Главный термин это понятие робот. 

Оно должно быть всеобъемлющим 

и единым, при этом не только в рам­

ках военного ведомства. 

Вариантов определений термина 

«робот» предостаточно, но единства 
подходов не наблюдается. Если руко­

водствоваться этими определениями 

в целом, то легко понять, что под них 

попадает вся линейка современной 

техники, начиная с манипулятора, 

работающего по заданной програм­
ме и выполняющего всего лишь одну 

(например, сварочную) функцию 

независимо от человека, до устрой­

ства, которое выполняет множество 

заданных ему человеческих функций 

по определенной программе. Поэто­

му и называют роботом автомобиль­

ную коробку передач, манипулятор 

в сборочном цеху и манипуля -
тор, обезвреживающий взрывное 
устройство. Здесь же серийные мо­

дели беспилотных летательных ап -
паратов и уникальные разработки 
роботов-андроидов. 

Нам представляется, что за ос­

нову следует взять определение тех 

специалистов6, которые считают, что 

это прежде всего система с искус­

ственным интеллектом (ИИ), иногда 

ее называют технический интеллект, 

обладающая высокой степенью авто­
номности (независимости) от чело-
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века. Первая часть этого определения 

не вызывает сомнения и может быть 
принята за основу. При этом степень 

автономности определяется наличи­

ем программ (алгоритмов), которые 

заложены в роботизированной тех­

нике и позволяют ей выполнять ту 

или иную из заложенных в нее функ­

ций. Другими словами, во всей этой 

технике степень интеллекта определя­

ется набором программ, по которым 
она выполняет свою работу. Однако 

имеются устройства, оснащенные 

программами без ИИ и они просто 
выполняют определенную последо­

вательность операций. Следователь­

но, под понятие робот и даже робо­

тотехнических комплексов (систем) 

они не попадают. Их можно выделить 

в отдельную группу автоматизиро­

ванных устройств. 

Ключевым аспектом, который от­

личает ИИ от обычного программи­

рования, является слово «интеллект». 

Технические системы (комплексы 

или устройства), оснащенные про­

граммами, имитирующими некото­

рый уровень человеческого интел­

лекта, уже относятся к устройствам 

с искусственным интеллектом. Они 

выполняют любую из множества 

заложенных в них функций по про­

грамме, выбранной этим же устрой­

ством из имеющегося в его составе 

банка программ, для выполнения 

конкретной функции. Следователь­

но, все, что попадает под описанные 

выше устройства еще не роботы, но 
наличие элементов ИИ (пусть даже 

в ограниченном виде) позволяет их 
выделить в отдельную группу робо­
тотехники с элементами искусствен­

ного интеллекта. 

Однако возможность робототехни­

ки выполнять свои функции незави­
симого от человека по выбранной (из 

имеющегося в ней банка программ) 
программе недостаточное условие, что­

бы такие устройства называть робота­
ми. Число программ всегда конечно, 

Возможность робототехники 
выполнять свои функции 

независимого от человека 

по выбранной программе 
недостаточное условие, чтобы 
такие устройства называть 

роботами. Следовательно, 

главным в определении работ 
должна быть возможность 

формировать собственную 
программу (алгоритм) 

действия исходя из условий 
момента и своего состояния. 

а ситуаций ( определяемых состоянием 
устройства, сложившимися условиями 

его функционирования) и возможных 

способов их достижения - бесконеч­

ное множество. Следовательно, глав­

ным в определении работ должна быть 
возможность формировать собствен­
ную программу (алгоритм) действия 

исходя из условий момента и своего 

состояния. 

Именно такой подход позволяет 

нам сформулировать понятие робот. 
Это сложная техническая систе­

ма с искусственным интеллектом, 

функционирующая независимо от 

человека и способная выполнять 
любую из заданного ей множества 
функций, по созданному этой же 

системой алгоритму (программе) 
с учетом текущего состояния си­

стемы и внешней среды. В данном 

определении заложено и основное от­

личие робота от человека, состоящее 

в том, что робот может выполнять 

не все человеческие функции (не­
которые из них вполне очевидные), 

а только те, которые будут заложены 

в него человеком и которые не позво­

ляют роботу превращаться в опасное 

для самого создателя существо. 

Предложенная терминология по­

зволяет классифицировать всю си­
стему как существующей, так и пер­

спективной робототехники с учетом 
уровня ее интеллектуализации (рис. 1). 
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Автоматизированные устройства 
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Рис. 1. Классификация робототехники с учетом ее интеллектуализации 

Эффективность боевой и обеспе­
чивающей робототехники (в совре­

менном понятии РТК) определяется 

совершенством их машинного ин­

теллекта. Отличают следующие раз­

новидности РТК с элементами ма­

шинного интеллекта: программный, 

адаптивный, интеллектуальный или 

их комбинации. 

Программные РТК работают по 
жесткой, заранее заданной программе 

и требуют непосредственного участия 

оператора в процессах обработки ин­
формации и управления. К ним относят 
практически все созданные к настояще­

му времени высокоавтоматизирован­

ные и роботизированные средства. 

Адаптивные системы способны 

к самонастройке структуры и пара­

метров системы управления в изме­

няющихся условиях. В них жесткая 

программа заменена на программу 

управления с обратной связью в со-
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ответствии с текущим состоянием си­

стемы и внешней среды, т. е. предусмо­

трено некое ситуационное управление, 

основанное на множестве известных 

ситуаций. Здесь роль оператора в ос­

новном сводится к принятию решения 

по отождествлению ситуации в не­

определенных условиях. 

Интеллектуальные РТК способны 

к самоорганизации целенаправлен­

ных действий в реальных боевых ус­
ловиях. Роль человека - пассивный 

контроль и, возможно, принятие ре­

шений на ведение боевых действий. 
Искусственный интеллект суще­

ствующих и разрабатываемых в на­
стоящее время робототехнических 

средств военного назначения позволя­

ет осуществлять управление боевыми 
машинами - РТК непосредственно 

с объекта управления либо дистанци­

онно в реальном масштабе времени 
с участием оператора, либо по заранее 



К ВОПРОСУ РАЗВИТИЯ РОБОТОТЕХНИЧЕСКИХ СРЕДСТВ 

СУХОПУТНЫХ ВОЙСК И ОЦЕНКИ ЭФФЕКТИВНОСТИ 
ИХ БОЕВОГО ПРИМЕНЕНИЯ 

определенной программе с элемен­

тами автономности, определяемыми 

адаптационными возможностями ро­

ботизированного устройства. 
Предложенная терминологиче-

ская база и классификация робото­

техники позволяет формулировать 
проблематику исследования с целью 
обоснования целесообразности соз­

дания робототехнического образца 
с набором параметров, обеспечиваю­
щих его эффективное функциониро­

вание в заданной окружающей среде. 

Создание образца РТК однозначно 
связано с выбором лучшего из вновь 

создаваемых или имеющихся. Задача 

выбора достаточно сложная и мно­

гогранная. В ее основе лежит оценка 

эффективности функционирова­

ния как существующих средств, так 

и вновь создаваемых образцов РТК. 

Общая методология проведения 

оценки эффективности боевых дей­

ствий общевойсковых формирова­

ний тактического звена с примене­

нием РТК ВН при ее практическом 

использовании достаточно близка 

к известной методологии исследо­

вания операций, включающей фор­

мулирование цели (целей) действий, 

выбор критериев эффективности, 

разработку математического аппа­

рата для расчета показателей эффек­

тивности, формирование возможных 
вариантов действий, оценку эф­

фективности каждого из вариантов 

и принятие решения по выбору наи­
более целесообразного из них. 

На первом этапе оценки эффек­

тивности разрабатываемого образца 
РТК необходимо четко определить 
цель его создания: создание образца 

РТК, дополняющего существующую 

систему вооружения и техники; со­

здание образца РТК для замены су­

ществующего образца вооружения 
или модернизация существующего 

образца вооружения. 

Поскольку технические неопреде­

ленности на ранних стадиях разра-

ботки исключают возможность вы­

бора одного единственного варианта 
РТК, то приходится рассматривать 

широкий диапазон альтернатив и вы­

бирать наиболее вероятные из них по 
мере перехода от одной стадии разра­

ботки к другой. 
Очевидно, что РТК должен пре­

жде всего удовлетворять заданному 

требованию по эффективности вы­

полнения основной задачи - Wгтк' 
т. е. должно выполняться условие 

Wгтк > Wсов (где Wсов - эффектив­
ность существующего образца воору­
жения). На начальных стадиях (при 

проработке замысла РТК, проведе­
ния целевых научно-исследователь­

ских работ и разработке технических 

предложений), когда возможность 

проведения натурных экспериментов 

практически исключается, значение 

показателя эффективности Wrтк для 
каждого варианта РТК может быть 

определено расчетным способом по 

той же методике, что и определяет­

ся эффективность существующего 

образца вооружения Wсов или с по­
мощью математической модели его 

функционирования, которая также 

позволяет получить зависимости, ха­

рактеризующие влияние структуры 

и параметров РТК, характера связей 

между подсистемами на его эффек­

тивность при заданном воздействии 

объектов окружающей среды и проти­

водействии противника. 

С помощью математического 

моделирования функционирования 

Предложенная терминологическая 
база и классификация 

робототехники позволяет 
формулировать проблематику 

исследования с целью обоснования 
целесообразности создания 

робототехнического образца 
с набором параметров, 

обеспечивающих его эффективное 
функционирование в заданной 

окружающей среде. 
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(применения) РТК оценка различных 

его вариантов может осуществлять­

ся не только исходя из эффективно­

сти выполнения основной функции 
изделия, но и с точки зрения других 

свойств: надежности, живучести, 

подвижности, управляемости и т. д. 

При этом необходимо, чтобы данные 
свойства учитывались в структуре 

математической модели и она была 
критична к изменению уровня пока­

зателей этих боевых свойств. 

По мнению авторов, с точки зре­

ния исследовательского аппарата нет 

необходимости под каждый образец 

РТК создавать новую методику их 

оценки. Если речь идет об огневых 

средствах СВ, то в качестве показа­

телей эффективности можно исполь­

зовать: К6э - коэффициент боевой 
эффективности; M(t)03 - математи­

ческое ожидание времени решения 

огневой задачи; Р или Р - веро-
поп пор 

ятность попадания или поражения 

цели и другие в зависимости от того, 

какие элементы конструкции огне­

вого средства совершенствуются 

в результате применения РТК или 

автоматического устройства. Так, 

например, главной целью при со­

вершенствовании автоматического 

устройства системы управления ог­

нем ( СУО) танка является повышение 
точности стрельбы и быстродействия 
при решении огневых задач. Следова­

тельно, в качестве показателей эф­

фективности могут использоваться 

Рпоп' M(t)0 , или в огневом противо­
борстве со сравниваемым образцом 

К6• Наиболее критичным к составу 
и техническому совершенству СУО 

является вероятность попадания от 

степени автоматизации СУО танка, 

представленная на рисунке 2. 
Однако оценка эффективности 

РТК по частным показателям явля­

ется необходимой, но недостаточной 
при принятии решения. Следующим 

этапом является оценка по показате­

лю эффективность-стоимость. После 
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разработки технических предложений 
из тех конкурирующих вариантов РТК, 

которые удовлетворяют частным пока­

зателям, необходимо выбрать один по 
критерию «затраты-эффективность». 

Так как неопределенности в исход­

ных данных являются объективным 
свойством условий, в которых прихо­

дится принимать решения при выбо­

ре варианта РТК, то следует помнить 

о нецелесообразности принятия окон­
чательного решения о выборе конкрет­

ного образца, если РТК по его созда­

нию находятся на одной из начальных 

стадий, особенно до проведения 

опытно-конструкторских работ и за­

водских испытаний. По мере перехода 

от одной стадии разработки к другой, 

в результате сокращения неопределен­

ностей, решение по выбору конкрет­

ного образца принимаются в условиях 
меньшего риска. 

Однако для принятия окончатель­

ного решения по выбору образца, 

удовлетворяющего заданным требо­

ваниям, необходимо все варианты 

оценивать на модели общевойскового 

боя, в которой предлагаемый образец 
должен рассматриваться как элемент 

системы войскового формирования, 

в рамках которого проводится срав­

нительная оценка как разрабатывае­

мых образцов между собой, так и су­

ществующих с предлагаемыми7• 
Следует заметить, что сегодня та­

кие исследования проводятся различ­

ными организациями. Так, например, 

в работе8 описаны результаты оценки 
эффективности применения РТК на 

расчетно-моделирующем комплексе. 

К сожалению, используемые в насто­

ящее время для этой цели методики 

(даже специально разработанные для 
оценки РТК9) не позволяют получать 

результаты адекватные реальной дей­

ствительности за практически при­

емлемое время. Это является одной 

из проблем, которая требует ком­

плексного решения на основе имита­

ционного моделирования. 
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Речь идет о создании имитаци­

онной модели процесса функциони­
рования общевойсковых формиро­

ваний тактического уровня, которая 

может быть использована для экс­
периментирования на компьютере, 

в целях проектирования (создания), 

анализа и оценки эффективности 
их функционирования, в том числе 

оптимизации системы вооружения 

и техники, организационных струк­

тур войсковых формирований СВ 

и способов их боевых действий. 
Таким образом, отсутствие си­

стемности при решении вопросов 

роботизации СВ сдерживает не 

только поиск возможных вариантов 

РТК, но и развитие системы воору­

жения, военной и специальной тех­

ники в целом и, как следствие, новых 
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