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Проведен анализ современного состояния и основных направлений развития зару-
бежной наземной военной робототехники. Рассмотрены современное состояние и 
основные проблемные вопросы роботизации наземной военной техники в Россий-
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Разработка и внедрение технологий военной робототехники — 

одно из приоритетных направлений, используемых при создании но-
вых и модернизации существующих образцов военной техники как за 
рубежом, так и в России.  

За последние 10–15 лет в США и других странах НАТО в области 
военной робототехники произошли кардинальные изменения, свя-
занные прежде всего с массовым производством и испытанием в ре-
альных условиях боевых и обеспечивающих наземных робототехни-
ческих комплексов (РТК).  

Вооруженные силы США и их союзников применяли РТК в Ира-
ке, Афганистане и Ливии. В настоящее время только на снабжении 
армии США имеется примерно 20 тыс. роботизированных образцов 
военной техники, в том числе около 10 тыс. мобильных роботов раз-
личного класса и назначения. 

Казавшаяся далекой перспективой автоматизация движения мо-
бильных роботов вплотную подошла к практическому осуществле-
нию. Заметный прогресс достигнут в области интеллектуализации 
процессов принятия решений в ходе боевой работы и группового 
управления РТК. 

Планами Минобороны США (Интегрированная дорожная карта 
развития безэкипажных систем на период 2009–2034 гг.) предусмотре-
ны разработка и внедрение в войска к концу этого срока более 170 ти-
пов наземных роботов [1, 2]. Фактически на столь ранней стадии опре-
деляется номенклатура боевых и обеспечивающих роботов. При этом 
характерной особенностью политики США в области роботизации  
вооружения является закрытость информации не о типаже и даже не об 
устройстве РТК, а об опыте их боевого применения. 

Высокий уровень оснащения Вооруженных сил США роботизиро-
ванными средствами обеспечивает им возможность ведения современ-
ных сетецентрических войн на основе группового применения РТК. 
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Аналогичным образом формируется перспективный облик во-
оруженных сил и других развитых зарубежных стран. Целеустрем-
ленно в направлении роботизации продвигается Китай, военное ру-
ководство которого внимательно следит за появлением и внедрением 
новых технологий в военной сфере.  

В области развития технологий и технических средств военной 
робототехники проводятся широкомасштабные НИОКР, которые 
направлены на повышение дальности действия, помехозащищенно-
сти каналов управления и связи, совершенствование систем техниче-
ского зрения и навигации, создание интеллектуальных систем обра-
ботки информации и управления, обеспечивающих необходимый 
уровень автономности мобильных роботов для их группового приме-
нения в составе перспективных систем вооружения. 

Согласно проведенному американскими военными экспертами ана-
лизу, существующие образцы дистанционно-управляемых мобильных 
роботов по показателям автономности не соответствуют требованиям 
современного боя. Они не обладают необходимой подвижностью на 
сильно пересеченной местности, насыщенной искусственными заграж-
дениями и водными преградами, а также в городских условиях. Приме-
няемые в роботах источники энергии не обеспечивают их функциони-
рования в течение заданного времени и не приспособлены к эксплуата-
ции в тяжелых климатических условиях. Выявлены также значительные 
недостатки в работе системы автоматического поиска, обнаружения и 
распознавания неподвижных и движущихся объектов. Наиболее про-
блематичными составляющими этой задачи являются адаптация к усло-
виям местности и изменениям обстановки, координация групповых 
действий, а также принятие самостоятельного решения по применению 
оружия. Отмечается, что вследствие несовершенства средств искус-
ственного интеллекта создание полностью автономных мобильных ро-
ботов представляет собой сложную научно-техническую задачу.  

Исходя из прогноза развития необходимых технологий в области 
искусственного интеллекта и автономной робототехники, Минобороны 
США принято решение о поэтапном наращивании возможностей ди-
станционно-управляемых машин с постепенным исключением функций 
управления и контроля со стороны оператора и обеспечением частич-
ной автономности робота в рамках общей поставленной задачи. 

Не имея возможности проведения полноценных испытаний РТК 
и проверки их функционирования в условиях, приближенных к бое-
вым, специалисты по военной робототехнике в нашей стране вынуж-
дены проводить в основном теоретические исследования и разработ-
ку отдельных экспериментальных и опытных образцов по заказам 
Минобороны России. Изготовленные по заказам других силовых ве-
домств образцы РТК не в полной мере отвечают основополагающим 
требованиям, предъявляемым к образцам вооружения и военной тех-
ники (ВВТ) Вооруженных сил Российской Федерации.  
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Направления работ, которые проводятся в России и за рубежом в 
области создания наземных РТК военного назначения, в основном 
совпадают [3–5]. Как отечественные, так и зарубежные РТК создают-
ся либо путем дооснащения находящихся на вооружении образцов 
ВВТ модульным встраиваемым или навесным оборудованием, обес-
печивающим их безэкипажное применение в режиме дистанционного 
и программного управления, либо путем разработки специализиро-
ванных дистанционно-управляемых, полуавтономных и автономных 
мобильных роботов. 

Современные достижения отечественных проектировщиков 
наземных РТК значительно скромнее, чем у зарубежных.  

Состояние разработок российских РТК характеризуется следую-
щим образом: 

  шасси большинства существующих специализированных мо-
бильных роботов близки по грузоподъемности, тяговооруженности, 
габаритным размерам, и их масса, как правило, не превышает 200 кг, 
что существенно затрудняет их применение даже в условиях слабо 
пересеченной местности; 

  процедура выделения Министерством обороны Российской 
Федерации головным исполнителям базовых шасси штатных образ-
цов ВВТ для создания перспективных РТК имеет длительные сроки 
внутриведомственных согласований; 

  существующие номенклатура и характеристики отечественных 
изделий электронной компонентной базы, материалов, электрических 
приводов, тяговых электродвигателей, двигателей внутреннего сго-
рания, полезных нагрузок, систем технического зрения, средств 
навигации и передачи информации не обеспечивают в полном объ-
еме реализацию предъявляемых требований, а возможности их ле-
гального заимствования за рубежом ограничены (в результате мас-
согабаритные характеристики, показатели энергопотребления отече-
ственных РТК существенно выше, чем у зарубежных аналогов); 

  выпускаемые на внутренний рынок мобильные роботы имеют 
низкий уровень интеллектуализации и являются по существу дистан-
ционно-управляемыми образцами, требующими устойчивой связи с 
оператором; 

  имеющийся значительный задел в области фундаментальных и 
поисковых исследований по различным проблемам искусственного 
интеллекта [5, 6] недостаточно реализован в реальных разработках. 

В настоящий момент по уровню развития ряда ключевых отече-
ственных технологий и технических средств военной робототехники 
наблюдается отставание России от развитых стран НАТО. Инте-
грально это отставание оценивается в 5–10 лет (рис. 1). 

По результатам анализа отечественного и зарубежного опыта 
разработки и применения РТК военного назначения можно сделать 
вывод, что основной тенденцией, определяющей пути создания пер-
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Рис. 1. Оценка существующего уровня 
развития отечественных технологий (1–6) 
и технических средств (7–12) военной ро- 
                        бототехники: 
I — мировой уровень; II — отставание  
(до 5 лет); III — значительное отставание 
(5–10 лет); 1 — дистанционное управление;  
2 — автономное управление; 3 — автоном-
ная навигация и ориентация; 4 — автомати-
ческое распознавание целей; 5 — автомати-
ческая диагностика и самообслуживание;  
6 — групповое применение РТК; 7 — сред-
ства и системы технического зрения; 8 — 
перспективные датчики и чувствительные 
элементы; 9 — высокопроизводительные 
вычислительные средства; 10 — цифровые 
средства связи и управления; 11 — специ-
альные конструкции, приводы, манипулято-
ры и движители; 12 — алгоритмы и про- 
                граммное обеспечение 

спективных боевых и обеспечивающих РТК, является поэтапное 
наращивание интеллектуальных возможностей дистанционно-
управляемых образцов с постепенным исключением функций управ-
ления и контроля со стороны операторов (боевых расчетов). Это 
предполагает создание опережающего научно-технического задела, 
обеспечивающего повышение подвижности и продолжительности 
автономной работы РТК, разработку интеллектуальных информаци-
онно-управляющих систем для достижения требуемой степени авто-
номности и группового взаимодействия в целях массового примене-
ния РТК в составе перспективных систем вооружения. 

Следует отметить, что принимаемые в настоящее время прак-
тические меры по развитию оборонно-промышленного комплекса 
(ОПК) России, увеличению производства и закупок новых образцов 
ВВТ, реформированию Вооруженных сил Российской Федерации 
создают хорошие предпосылки для повышения боевого потенциала и 
эффективности вооружения на основе роботизации ВВТ. 

Складывающаяся кооперация предприятий ОПК России, заинте-
ресованных в создании и серийном производстве РТК, научно-иссле-
довательских организаций Минобороны России, учреждений высшей 
школы и РАН позволит реализовать имеющийся в стране научно-
технический задел в области мобильной робототехники. 

В МГТУ им. Н.Э. Баумана более 30 лет ведутся разработки 
наземных РТК военного и специального назначения. 

В 2002 г. на снабжение Сухопутных войск Вооруженных Сил 
Российской Федерации был принят РТК «Разнобой», предназначен-
ный для ведения визуальной и радиационной разведки, гамма-
поиска, отбора проб и транспортирования твердых радиоактивных 
материалов при работе в зонах с высокими уровнями радиации в со-
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ставе отрядов и подразделений ликвидации последствий аварий  
(рис. 2). Комплекс включает полноприводный автомобиль типа  
КамАЗ-43114 с прицепом, два мобильных робота (МРК-46М и МРК-
РХ), пост дистанционного управления, канал связи, дополнительное 
оборудование (пробоотборники грунта и жидкости, отбойный моло-
ток, перфоратор, грузовые вилы и др.). 

Рис. 2. Комплекс «Разнобой» 
 
Основные технические характеристики мобильных роботов модер-

низированного РТК «Разнобой» (состоящего на снабжении 1-й мо-
бильной бригады войск радиационной, химической и биологической 
защиты) представлены в таблице. 

Основные характеристики мобильных роботов  
в составе РТК «Разнобой» 

Характеристика МРК-46М МРК-РХ 

Масса, кг, не более 650 190 
Габаритные размеры, м: 

 длина 
 ширина 
 высота 

 
2,34 

1,146 
1,32

 
1,35 
0,65 
0,7 

Максимальная скорость движения, км/ч,  
не менее 

0,5 1,0 

Допустимый угол крена, дифферента, град,  
не более  

20 35 

Высота преодолеваемого порогового препят-
ствия, м, не более 

0,25 0,25 

Продолжительность непрерывной работы, ч, 
не менее 

8 4 

Продолжительность непрерывной работы, ч, 
не менее 

8 4 
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Окончание таблицы 

Характеристика МРК-46М МРК-РХ 

Продолжительность непрерывной работы, ч, 
не менее 

8 4 

Дальность управления м, не менее: 
по радиоканалу 

 
2000 

 
2000 

по штатному кабелю 200 200 
Предельно допустимая грузоподъемность  
манипулятора, кг 

100 50 

  
С применением МРК-РХ в настоящее время создан мобильный 

комплекс РД-РХР, предназначенный для ведения радиационной и 
химической разведки, поиска локальных источников гамма-излу-
чения и их утилизации (контейнирования) на участках местности, в 
промышленных и жилых помещениях. 

Дополнительное оборудование МРК-РХ может включать сред-
ства радиационной разведки и гамма-поиска, пробоотборники, сред-
ства для дезактивации, специализированные захваты; специальные 
контейнеры и транспортную тележку со сцепным устройством. 

Робот МРК-РХ, который входит в состав мобильного комплекса 
поиска и сбора источников ионизирующего излучения КМ-ПИИ на 
базе автомобиля «FORD Transit», применялся при обеспечении без-
опасности Олимпиады в Сочи (рис. 3). 

                 a                                                                б 

                  в 

 
Рис. 3. Робот МРК-РХ в составе мобильно-
го комплекса поиска и сбора источников
              ионизирующего излучения: 
а — объект управления; б — пункт управления; 

в — пульт управления 
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В 1997–2001 гг. был создан экспериментальный образец много-
целевой базовой платформы «Клавир». Данный образец представлял 
собой роботизированное шасси высокой проходимости с гидрообъ-
емной трансмиссией и шарнирно-сочлененной рамой на базе узлов и 
агрегатов БТР и использовался для отработки технологий безопасно-
го поиска и уничтожения инженерных боеприпасов (рис. 4, а), техно-
логии создания боевых РТК (рис. 4, б), а также отработки комплекси-
рованных систем технического зрения (СТЗ), обеспечивающих ре-
жимы автономного управления движением на различных типах мест-
ности (рис. 4, в). 

 

а б 
 

в

Рис. 4. Комплекс «Клавир» 
 

Основные характеристики платформы «Клавир»: 
 
Масса, т ................................................................................  2,5  
Габаритные размеры (длина  ширина  высота), м .......  4,6  1,9  2,0 
Дорожный просвет, м .........................................................  0,5 
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Дальность дистанционного управления, км, не более .....  3  
Скорость движения в режиме дистанционного  
управления, км/ч, не более .................................................  30  
Масса размещаемого навесного  
оборудования, т, не более ...................................................  1,5  
 
В настоящее время в интересах Сухопутных и Воздушно-

десантных войск в МГТУ им. Н.Э. Баумана ведутся разработки но-
вых технических решений, направленных на создание систем ди-
станционного, программного и автономного управления движением 
и спецоснащением РТК. Разрабатываются унифицированные ком-
плекты встраиваемых модулей и навесного оборудования для обес-
печения безэкипажного применения состоящих на вооружении штат-
ных образцов бронетанкового вооружения и техники (БТВТ). 

В научно-исследовательской работе (НИР) «Алиса-РВО-2» со-
здан аппаратно-программный комплекс встраиваемых модулей, 
обеспечивающий режимы дистанционного и автоматического (про-
граммного) управления движением и вооружением танка Т-72Б с 
удаленных автоматизированных рабочих мест механика-водителя, 
оператора-наводчика и командира танка (рис. 5). 

 
 

а б 

в 

 
 

Рис. 5. Комплекс «Алиса»: 
a — объект управления; б — пункт 
управления; в — пульт управления 
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Основные характеристики комплекса «Алиса» 

Дальность дистанционного управления, км, не более  ....  3 
Скорость движения в режиме дистанционного  
управления, км/ч, не более: 
  по шоссе .............................................................................  40 
  по грунтовым дорогам ......................................................  20 
  по пересеченной местности ..............................................  10 
Размеры сектора поиска и поражения целей: 
  по азимуту, град ................................................................   12 
  по углу места, град ............................................................   6 
  по дальности, м, не более .................................................  2000 
Время обзора сектора, с, не более .....................................  10 
 
Комплекс «Алиса» имеет режимы автоматического управления 

движением, поиском и сопровождением целей. 
НИР «Проход» на базе штатного легкобронированного образца 

БТВТ (инженерной разведывательной машины) изготовлен экспери-
ментальный образец РТК для преодоления минно-взрывных заграж-
дений (МВЗ) и сплошного разминирования местности с использова-
нием роторного бойкового трала (рис. 6). В мирное время комплекс 
можно использовать для гуманитарного разминирования местности. 

 
Рис. 6. Комплекс «Проход»

 

Основные характеристики РТК «Проход» 

Масса, т, не более ...............................................................................  20 
Дальность управления (на открытой местности), км, не более .....  3 
Скорость движения при преодолении МВЗ, км/ч, не более ...........  12  
Транспортная скорость, км/ч, не более: 

в экипажном режиме ....................................................................  50 
в режиме дистанционного управления .......................................  30 

Глубина траления, м, не более ..........................................................  0,4 
Ширина траления, м, не более ..........................................................  3,6 



И.В. Рубцов, А.А. Бошляков, В.С. Лапшов, К.Ю. Машков, В.П. Носков 

10 

Следует отметить, что, несмотря на низкий уровень финансиро-
вания исследований, получен целый ряд практически значимых ре-
зультатов, которые воплощены в виде стендовых или эксперимен-
тальных макетов, обеспечивающих при необходимости их ускорен-
ную реализацию в рамках опытно-конструкторских работ. 

За последние пять лет в интересах силовых ведомств в МГТУ  
им. Н.Э. Баумана разработаны РТК нового поколения для борьбы с 
терроризмом и техногенными угрозами. Многие из этих РТК приня-
ты на вооружение и поставлены на боевое дежурство. Ряд перспек-
тивных образцов находится на этапе опытной эксплуатации [7]. 

Отечественные РТК по некоторым характеристикам превосходят 
зарубежные аналоги и успешно их заменяют. Робототехнические ком-
плексы неоднократно применяли в боевых операциях, что обеспечило 
эффективное пресечение террористических актов без человеческих 
потерь. В настоящее время РТК, разработанные в МГТУ им. Н.Э. Бау-
мана, успешно эксплуатируют в 47 регионах нашей страны, ими осна-
щены 12 инженерно-саперных отделов УВД ряда областей России, 
шесть РТК поставлены в МЧС и Минобороны России [8].  

Одной из главных тенденций современного развития мобильной 
робототехники является постепенный переход от дистанционно-управ-
ляемых к полуавтономным, а в перспективе и к автономным РТК, что 
позволит устранить основные недостатки дистанционно-управляемых 
РТК. 

Разработка и применение РТК с высокой степенью автономности 
зависят прежде всего от возможности создания системы автономного 
управления движением (САУД). К основным принципам создания 
таких систем относится сохранение преемственности отработанных 
технических решений с использованием ядра системы дистанционно-
го управления в качестве нижнего (исполнительного) уровня САУД. 

На рис. 7 приведена обобщенная схема САУД РТК, которая поясня-
ет смысл технологии дооснащения системы дистанционного управле-
ния до уровня полуавтономного и автономного управления [9, 10].  

На основе указанного принципа создан экспериментальный обра-
зец САУД, обеспечивающей автоматическую маршрутную навига-
цию и управление движением роботизированного танка Т-72Б (РТК 
«Алиса»).  

Испытания САУД РТК «Алиса» (рис. 8) подтвердили возмож-
ность движения танка в автономном режиме со скоростью до 40 км/ч 
с качеством автономной отработки заданной траектории движения на 
уровне механика-водителя 3-го класса.  

Реализованные решения обеспечивают возможность размещения 
САУД на образцах БТВТ, находящихся в эксплуатации. В настоящее 
время данный научно-технический задел используется в ряде ОКР, 
выполняемых по заказам Минобороны РФ. 
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Рис. 7. Обобщенная структурная схема САУД РТК 
 

Рис. 8. Система автономного управления движением РТК «Алиса»: 
1 — кронштейн с модулями СТЗ и навигации 

На рис. 9 приведены некоторые экспериментальные образцы мо-
бильных роботов, разработанные в МГТУ им. Н. Э. Баумана и осна-
щенные САУД. 
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а 

б в 

г д 

Рис. 9. Автономные мобильные роботы: РТК «Клавир» (а), «Проход» (б), 
«Варан — АУ» (в), МРК-РП (г) и транспортный робот для концерна  
                                                          «Volvo» (д) 

 
Испытания РТК подтвердили правильность выбранных техниче-

ских решений.  
Следует отметить, что важнейшей составляющей САУД РТК яв-

ляется система технического зрения (СТЗ). Во многих случаях теле-
визионной и даже стереотелевизионной информации оказывается не-
достаточно для эффективного анализа и оценки окружающей обста-
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новки. Кроме того, для эффективного управления роботом в особо 
сложных условиях функционирования необходим осмотр рабочей 
зоны с различных позиций. Это вызывает потребность создания но-
вых форм и технических средств информационного обеспечения, 
предоставляющих оператору телевизионную и телеметрическую ин-
формацию не только о местоположении и состоянии робота в теку-
щий момент, но и о геометрических параметрах окружающей среды с 
наложением на них результатов обнаружения целевых объектов и 
распознавания источников опасности. Такая информация должна по-
ступать к оператору в форме, обеспечивающей трехмерное модели-
рование рабочей зоны с возможностью оперативного расчета и пла-
нирования действий в условиях недетерминированной обстановки. 

Данную информацию необходимо использовать в бортовом вы-
числительном комплексе РТК, чтобы обеспечить высокоточные 
навигацию и позиционирование мобильного робота при его автоном-
ном перемещении и выполнении сложных технологических операций 
в труднодоступных местах, зданиях и помещениях без привязки к 
спутниковым навигационным системам, а также при движении в 
условиях сложной пересеченной местности и на урбанизированной 
территории. 

К настоящему времени в МГТУ им. Н.Э. Баумана создан ряд экс-
периментальных образцов СТЗ, в том числе системы объемного зре-
ния на основе комплексирования лазерных сканирующих дальноме-
ров и телевизионных датчиков. Эти системы обеспечивают автоном-
ное движение роботов на сложных типах местности с учетом про-
фильной и опорной проходимости. 

На рис. 10 приведены разработанные экспериментальные образ-
цы СТЗ: 

  многоканальные обзорно-поисковые СТЗ для дистанционного 
управления движением и вооружением роботизированных образцов 
БТВТ (рис. 10, а); 

  сканирующие лазерно-дальнометрические модули для инфор-
мационного обеспечения режимов автономного управления движе-
нием роботизированных образцов БТВТ и мобильных роботов  
(рис. 10, б); 

  комплексированные СТЗ на базе телевизионных (тепловизион-
ных) и сканирующих лазерно-дальнометрических модулей для авто-
номного управления движением мобильных роботов и их навесным 
оборудованием (рис. 10, в).  

Такие СТЗ позволяют оператору получать необходимую инфор-
мацию в режиме дистанционного управления, а в режиме автономно-
го управления дают возможность роботу самостоятельно планиро-
вать и реализовывать траектории движения, а также автоматически 
управлять навесным оборудованием. 
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Рис. 10. Системы технического зрения: 
1 — сканирующий лазерный дальномер; 2 — ультразвуковой датчик 

 

На рис. 11 показаны примеры работы комплексированной СТЗ  
в составе САУД РТК (построение глобальной и локальных траекто-
рий движения). 
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Рис. 11. Примеры работы СТЗ РТК: 
а — построение глобальной траектории движения РТК; б — построение  

локальной траектории движения РТК  

Одновременно с проектированием перспективных вариантов СТЗ 
в МГТУ им. Н.Э. Баумана разрабатываются технологии создания 
виртуальной реальности с применением мобильных роботов, осна-
щенных комплексированными СТЗ. В настоящее время они уже поз-
воляют строить визуально подобные объемные модели внешней сре-
ды в реальном времени, которые могут существенно повысить уро-
вень ситуационной осведомленности и эффективность деятельности 
операторов дистанционного управления. На рис. 12 приведены ре-
зультаты построения таких моделей на основе комплексирования ви-
део- и лазерно-дальнометрической информации. 

Ожидаемые результаты проводимых исследований позволят со-
здать отечественный инновационный научно-технический задел, не-
обходимый для оснащения РТК, находящихся на вооружении Мин-
обороны и силовых ведомств Российской Федерации, для создания 
наземных РТК и комплексов с беспилотными летательными аппара-
тами (БЛА) нового поколения, а также высокотехнологичных трена-
жерных комплексов и средств обучения операторов РТК и БЛА раз-
личного назначения.  



И.В. Рубцов, А.А. Бошляков, В.С. Лапшов, К.Ю. Машков, В.П. Носков 

16 

 

а 

 
б 

Рис. 12. Результаты комплексирования видео- и лазерно-
дальнометрической информации: 
а — вид справа; б — вид слева 

 
Разрабатываемые технологии можно использовать также при со-

здании робототехнических комплексов гражданского назначения, для 
реализации новейших геоинформационных технологий, технологий 
«точного земледелия» и других безлюдных технологий в народном 
хозяйстве.  

В заключение отметим, что к основным направлениям развития 
военной робототехники относятся создание и применение таких тех-
нологий и технических средств, как: 

  перспективные базовые носители (платформы) с движителями 
повышенной проходимости, маневренности и адаптивности к раз-
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личным условиям применения (в том числе на основе применения 
нетрадиционных принципов движения); 

  силовые установки с высокой топливной экономичностью, 
низкой акустической и тепловой заметностью (в том числе на основе 
использования гибридных силовых установок и альтернативных ис-
точников энергии); 

  широкополосные, помехозащищенные и криптостойкие сред-
ства обмена информацией повышенной пропускной способности и 
сетевые структуры связи на их основе; 

  малогабаритные высокоточные навигационные системы с вы-
сокой степенью автономности, способные решать задачи в условиях 
подавления каналов спутниковой радионавигационной системы; 

  комплексированные СТЗ на основе датчиков различных физи-
ческих принципов действия, функционирующие в любое время суток 
и в сложных погодных условиях; 

  системы и средства обработки информации и управления на 
основе перспективной электронной компонентной базы для «жест-
ких» условий применения, обеспечивающие режимы автономного 
движения и отработку поставленных задач в составе смешанных 
групп БЛА и наземных РТК с возможностью интеграции их в разве-
дывательно-ударные системы; 

  специальные конструкции, высокоточные малогабаритные ис-
полнительные элементы (в том числе экзоскелеты, приводы и ме-
хатронные модули различного назначения), специальные материалы 
(в том числе композиционные) с высокими удельными характеристи-
ками; 

  системы и средства, обеспечивающие обучение и тренажерную 
подготовку операторов (боевых расчетов) без использования реаль-
ных изделий. 
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Problems and prospects of development of mobile robotics  
for military purpose 

© I.V. Rubtsov, A.A. Boshlyakov, V.S. Lapshov, K.Yu. Mashkov,  
V.P. Noskov 

Bauman Moscow State Technical University, Moscow, 105005, Russia 
 
The article presents an analysis of the current state and basic directions of foreign mili-
tary ground robotics. It also considers the current status and major challenges of ro-
botization of ground military equipment in the Russian Federation. The authors suggest 
prospects for development technologies and technical means of mobile robotics for mili-
tary purpose. 

Keywords: robotic systems for military purposes, mobile robots, automatic movement 
control, technical vision system.  
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