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ВСТУП 

Сучасний етап розвитку науки і техніки характеризується різно-
маніттям розробок та інноваційних проектів щодо створення та вико-
ристання наземних робототехнічних комплексів. Так, у Збройних си-
лах США планується, що до 2030 року частка наземних робототехні-
чних комплексів складе 30% від загального складу бойових машин. 
За оцінками американських військових фахівців, бойові можливості 
підрозділів оснащених робототехнічними комплексами зростуть у 2-
2,5 разу. 

ТЕНДЕНЦІЇ РОЗВИТКУ НАЗЕМНОЇ РОБОТОТЕХНІКИ 

Перед розробниками постає глобальна та актуальна проблема, яка 
полягає в навчанні машини діяти самостійно згідно з обстановкою, 
що передбачає розробку та використання інтегрованих, комбінованих 
та уніфікованих засобів управління та зв'язку, впровадження телеко-
мунікаційних комплексів із можливостями обробки великих потоків 
інформації, побудову систем зі штучним інтелектом на основі ней-
ронних мереж. У роботах зі створення наземної робототехніки міс-
тяться описи проектних, конструкторських, інженерних, технологіч-
них рішень, результати моделювання та експериментів зі створення 
та застосування робототехнічних комплексів різного призначення, 
виду та класу. 

Метою цього дослідження є виявлення приватних тенденцій роз-
витку робототехнічних комплексів з урахуванням специфіки їх засто-
сування у наземних умовах. 

Одними з найпоширеніших видів наземної робототехніки є плат-
форми, що саморухаються, з датчиками, оптико-електронними при-
ладами (фото- і відеокамерами), маніпуляторами, інженерним облад-
нанням. За призначенням та бортовим оснащенням наземні 
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робототехнічні комплекси можуть класифікуватися як розвідувальні, 
бойові (вогневі, ударні), інженерні, транспортні, тилові, допоміжні. 

Вони проектуються та будуються за принципами забезпечення 
багатофункціональності та модульного конструювання. Машини та їх 
модулі оснащуються датчиками, комплектами приладів технічного 
зору, потужними обчислювачами, виконавчими пристроями, що за-
безпечують рух, навігацію, застосування корисного навантаження та 
бортової автоматичної зброї під час бою у польових та міських умо-
вах. 

В даний час існують саморухомі платформи трьох видів: 
• дистанційно керовані - управління здійснюють оператори з про-

водів, оптико-волоконних кабелів із застосуванням виносних джойс-
тиків, пультів, планшетів управління; 

• телекеровані - управління здійснюють оператори радіоканалу з 
використанням засобів радіозв'язку, навігації, телекомунікації, стан-
цій, пультів, планшетів, приладів і систем, розташованих на борту ма-
шин і на віддалених пунктах управління; 

• автономно керовані - оснащені бортовими інформаційно-керую-
чими системами, що забезпечують включення апаратури модулів 
(блоків), функціонування за програмами, що заздалегідь введені в бо-
ртові комп'ютери. 

Найбільш відомими зразками наземної військової робототехніки 
США є носії, гусеничні та колісні платформи, розвідувальні, інжене-
рні, транспортні та роботизовані бойові машини зі спеціальним обла-
днанням, виконавчими пристроями, відеокамерами, системами вияв-
лення та розпізнавання цілей, автоматичною зброєю та боєзапасом на 
борту [1]. 

Досвід США показує, що при розробці роботизованих платформ 
військового та цивільного призначення використовуються загальні пі-
дсистеми та елементи, засновані на передових досягненнях у галузі 
сенсорних пристроїв, машинного зору, розпізнавання мовних команд, 
механічних маніпуляторів, математичного забезпечення [2].  

За такої схеми, з одного боку – забезпечується впровадження ре-
зультатів нових військових розробок у галузі робототехніки у циві-
льні області, а з іншого – випуск військової продукції не потребує на-
явності спеціальної військової промисловості. 

Основною тенденцією реалізації цих проектів є дооснащення за-
собів, що перебувають на озброєнні, системами технічного зору, за-
собами автоматизації управління, каналами зв'язку та засобами уп-
равління рухом, побудованими на модульному принципі. Такий під-
хід дозволяє здійснювати швидке впровадження робототехнічних си-
стем у спеціалізовані підрозділи. 
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Розглянемо докладніше технології та тенденції розвитку робото-
технічних платформ військового призначення на основі аналізу відк-
ритих джерел у галузі розвитку наземних робототехнічних засобів. 

Наземні роботизовані комплекси сухопутних військ, на думку фа-
хівців, здатні вирішувати широкий спектр завдань, основними з яких 
є [3-6]: 

– виявлення, обстеження та знешкодження мін, фугасів та само-
робних вибухових пристроїв; 

– ведення розвідки та спостереження; 
– розкриття позицій снайперів, вогневих засобів, засідок та сис-

тем спостереження противника; 
– обстеження будівель, споруд та окремих об'єктів; 
– доставка матеріально-технічних засобів за місцем призначення. 
В даний час більшість наземних роботизованих комплексів скла-

даються з дистанційно-керованої машини та пульта управління та за-
стосовуються для вирішення завдань розвідки місцевості, виявлення 
вибухових пристроїв, розмінування та інших завдань. 

СУЧАСНІ САМОРУХЛИВІ ПЛАТФОРМИ 

З дистанційно-керованих машин, що складаються на озброєнні 
США, найлегшою і малорозмірною вважається Recon Scout (вага - 1,3 
кг, довжина - 200 мм, обладнана відео- та ІЧ-камерою). Одним із пред-
ставників гусеничних роботизованих міні-машин є First Look 110 
(вага - 2,2 кг; розміри - 250x230x100 мм; обладнана 4 відеокамерами 
з підсвічуванням) [7]. 

Дистанційно-керована машина SpyRobot випускається у двох ва-
ріантах - з шасі 4x4 та 6x6 (вага -5 кг, розвідувальна апаратура вклю-
чає теплові та оптичні датчики, а також радіолокаційну станцію із си-
нтезованою апаратурою). Основними завданнями цього робота є роз-
відка у міських умовах, використання датчиків різного призначення у 
заданому районі, участь у пошукових операціях, розвідка можливих 
засідок та виявлення слабких місць у обороні противника. 

В результаті модернізації машини SpyRobot була створена диста-
нційно-керована машина Dragon Runner для розвідки місцевості в ра-
діусі ефективної дальності стрільби стрілецької зброї (вага – 9 кг, ро-
зміри – 230x200x75 мм, обладнана ІЧ-датчиками та відеокамерою) 
[8]. 

Іншим класом роботів є дистанційно-керовані машини Warrior 
710 (вага – 157,4 кг). Вони призначені для виявлення, транспорту-
вання та знешкодження вибухонебезпечних предметів, розчищення 
завалів, пророблення проходів та підйому ваги. У цьому напрямі 
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найактивніше працюють технологічно розвинені країни: Ізраїль, Пів-
денна Корея, Китай. 

Відразу дві ізраїльські компанії зайняті розробкою автономних 
патрульних автомобілів, здатних здійснювати регулярні об'їзди по пе-
риметру заданої місцевості, фіксуючи будь-які зміни та самостійно 
долаючи перепони, одночасно передаючи інформацію на контроль-
ний пункт. Першим об'єктом охорони, на якому будуть використані 
автономні патрульні автомобілі, зважаючи на все, стане аеропорт 
імені Бен-Гуріона. На даний момент ці автомобілі беззбройні, проте, 
за оцінками фахівців, вже найближчим часом на них можна буде ста-
вити системи озброєнь. Автори проектів вважають, що за подібними 
автомобілями – майбутнє патрульної служби. Вони не втомлюються, 
не втрачають пильності, не засинають за кермом, і їхнє знищення не 
тягне за собою втрат у людських життях. 

На виставці TADTE (Taipei Aerospace & Defense Technology 
Exhibition) у 2015 році міністерство оборони Тайваню представило 
нову дистанційно керовану машину, призначену для підвищення жи-
вучості та вогневої потужності підрозділів тайванської армії. Прото-
тип легкої дистанційно-керованої бойової машини RCLCV (Remote-
Controlled Light Combat Vehicle), розроблений 209-м військовим заво-
дом у співпраці з Університетом Ченг Шу, призначений для забезпе-
чення підтримки підрозділів у бойових операціях [9]. 

Як відзначають багато експертів, Китай має великий науково-те-
хнічний доробок і високий потенціал у галузі створення конкуренто-
спроможної робототехніки. Військово-промисловий комплекс країни 
результативно використовує розвинену мережу здобуття наукової, те-
хнічної, технологічної та виробничої інформації, включаючи пере-
дові розробки інших країн. Найближчими роками очікується поява 
китайських моделей і зразків наземної роботизованої бронетехніки на 
світовому ринку. 

ВИСНОВОК 

Таким чином, одним із важливих напрямів удосконалення війсь-
ково-промислового комплексу можна вважати створення та впрова-
дження наземної робототехніки — транспортних машин, розвідува-
льних роботів для виконання завдань пошуку, виявлення, супроводу 
наземних цілей та вогневої підтримки підрозділів. Роботизовані бо-
йові машини модульної конструкції можуть бути радіокерованими з 
постійним контролем дій з боку особи, яка приймає рішення, напіва-
втономними та автономними, здатними працювати самостійно в рам-
ках свого завдання. 



Challenges and Issues of Modern Science, 2 (2024) 

240 

Проведений аналіз показав, що провідні технологічно розвинені 
країни розробляють робототехнічні платформи, які здатні з високим 
ступенем автономності вести дії без участі людини. Проте, аналіз пе-
рспективних проектів показує, що у недалекому майбутньому робо-
тотехнічні платформи, найрізноманітнішого призначення, впевнено 
займуть своє місце у наземній сфері воєнних дій. При цьому вже зараз 
можна констатувати, що широке застосування робототехнічних плат-
форм призведе до докорінного перегляду основних принципів ве-
дення війни з урахуванням не лише військово-технічних її аспектів, а 
й з урахуванням її психологічних факторів. 
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