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В статье дано уточнение термина «морские робототехнические средства» и на этой основе опреде-
лено, что создание МРС военного назначения требует существенной проработки ядра наиболее важных 
технологий, необходимых для создания всей номенклатуры перспективных робототехнических средств. При 
этом типовой образец МРС военного назначения может быть представлен в виде совокупности функцио-
нально связанных элементов и специализированного оборудования. Такое представление типового МРС 
позволяет выделить технологии, критичные для разработки основных элементов. Обладание такими тех-
нологиями – залог успеха в обеспечении необходимой степени автономности и интеллектуальности МРС. 
Особо отмечена важность развития искусственных нейронных сетей, которые уже научились распознавать 
отдельные объекты. Однако обоснованно высказываются опасения, что автономные МРС, каким бы совер-
шенным искусственным интеллектом они ни обладали, не смогут, как человек, анализировать поведение 
находящихся перед ними людей. В связи с этим принципиально важное значение имеет наращивание бы-
стродействия и миниатюризация разрабатываемых микропроцессоров. Кроме того, в интересах создания 
МРС уделяется серьезное внимание перспективным средствам связи, которые, по сути, являются критиче-
скими элементами успешного применения МРС. Военное руководство ведущих зарубежных стран прово-
дит целенаправленную, долгосрочную политику в области разработки перспективных МРС вооруженной 
борьбы, рассчитывая в перспективе разработать инновационные и эффективные средства для обеспечения 
национальной безопасности, борьбы с терроризмом и регулярными угрозами, а также эффективного про-
ведения современных и будущих операций. Обоснованы факторы и приведены причины быстрого развития 
и широкого применения МРС в ВМФ США. Ключевыми технологиями, позволяющими компенсировать 
отсутствие оператора в кабине стали технологии создания микропроцессорной техники и перспективных 
коммуникационных средств. Оба типа технологий пришли из гражданской сферы — компьютерной инду-
стрии, позволившей использовать для МРС современные микропроцессоры, системы радиосвязи и переда-
чи данных, а также специальные способы сжатия и защиты информации.
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Введение

Направление развития автономного движения, в 
том числе и безэкипажных судов (далее БЭС), рас-
сматривается ведущими иностранными государства-
ми как способность морских робототехнических 
средств (далее МРС) с высокой степенью автономно-
сти вести боевые действия без участия человека. 

Анализ морских операций последних лет показы-
вает, что широкое применение МРС ведёт к коренно-

му пересмотру основных принципов ведения войны, 
с учетом не только военно-технических ее аспектов, 
но и с учетом психологических факторов.

Современное роботостроение представляет со-
бой динамично развивающуюся научно-технологи-
ческую область деятельности, результаты которой 
оказывают существенное воздействие на все сферы 
жизни. В военной сфере МРС отводится важная роль 
в боевых системах будущего, а первенство в иссле-
дованиях и разработках МРС принадлежит созданию 
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инновационной продукции. При этом динамика до-
стижений роботостроения, с одной стороны, способ-
ствует созданию новых средств для решения имею-
щихся задач, а с другой стороны, влияет на способы 
обоснования новых требований к перспективным 
образцам вооружения, военной и специальной тех-
ники (далее ВВСТ), их испытаний и эксплуатации, 
которые прежде считались нереализуемыми. Темпы 
появления новых изделий военной робототехники 
приводят к необходимости пересмотра традицион-
ных схем создания их компонентов, заставляют объе-
динять усилия различных организаций, предприятий 
и ведомств при разработке и внедрении новых техно-
логий на всех этапах жизненного цикла МРС.

Основные направления развития боевых дей-
ствий на море связаны с реализацией концепции «се-
тецентрического пространства» на основе примене-
ния сетевых технологий передачи информации, в том 
числе и с использованием развитой подводной ин-
фраструктуры, тактики действия МРС, однородных 
групп (далее ОГ) и разнородных групп (далее РГ).

1. ТЕНДЕНЦИИ ТЕХНОЛОГИЧЕСКОГО 
РАЗВИТИЯ МОРСКИХ 
РОБОТОТЕХНИЧЕСКИХ СИСТЕМ 
ВОЕННОГО НАЗНАЧЕНИЯ  
ЗА РУБЕЖОМ 

1.1. Структура МРС

Международная морская организация (далее 
ИМО, англ. International Maritime Organization, IMO) 
утвердила рамки и методологии проведения работ по 
подготовке нормативной и регламентирующей доку-
ментации БЭС, в которой для каждой степени авто-
номности будут определяются положения, касающи-
еся охраны и безопасности на море (табл. 1). 

В рамках проведения исследования понимаем 
под МРС:

1. Автономный необитаемый подводный аппарат 
(далее АНПА) – роботизированное подводное мор-
ское средство военного назначения, созданное на 
основе БЭС, которое в той или иной степени может 
функционировать в независимости от человеческого 
воздействия и выполнять узкий круг задач.

2. Безэкипажный катер (БЭК) – катер военного 
назначения, созданный на основе БЭС, который в 
той или иной степени может функционировать неза-
висимо от человеческого воздействия при выполне-
нии широкого круга боевых задач, в том числе нести 
заряды взрывчатого вещества (далее ВВ) и комплект 
«дронов камикадзе» в специальных отделениях.

2. Беспилотный летательный аппарат (далее 
БПЛА), квадрокоптер-камикадзе (далее КК) – беспи-
лотный летательный аппарата несущий заряд ВВ, 
который в той или иной степени может функциони-
ровать независимо от человеческого воздействия и 
выполнять узкий круг задач;

Создание МРС военного назначения требует су-
щественной проработки ядра наиболее важных тех-
нологий, необходимых для создания всей номенкла-
туры перспективных робототехнических средств. 
При этом типовой образец МРС военного назначения 
может быть представлен в виде совокупности функ-
ционально связанных элементов: 

1. Базовый носитель – это может быть корпус лю-
бой конфигурации, предназначенный для примене-
ния в морской среде; 

2. Специализированное навесное (встраиваемое) 
оборудование в виде набора съемных модулей полез-
ной (целевой) нагрузки; 

3. Средства обеспечения и обслуживания, исполь-
зуемые при подготовке к применению и технической 
эксплуатации робота. 

Состав специализированного оборудования уста-
навливается исходя из функционального предназна-
чения МРС и может включать: 

– средства разведки, средства вооружения, нави-
гационные устройства, 

– специальное технологическое оборудование, 
средства телекоммуникации, специализированные 
вычислители с программно-алгоритмическим обе-
спечением; 

– средства радиоэлектронной борьбы (далее 
РЭБ), защитные средства. 

Помимо этого, технология разработки требует 
обеспечения и обслуживания, то есть в состав ком-
плекса дополнительно включаются: 

Таблица 1
Уровни автономности морских робототехнических средств 

(МРС)

Уровень 
автономности Описание

M Ручное управление
DS Система поддержки принятия решений.

DSE Система поддержки принятия решений 
с функцией выполнения (обязательное 
подтверждение человека перед 
выполнением)

SC Самоуправляемый (автоматическое 
выполнение функций с возможностью 
переопределения действий оператором)

A Автономный (выполнение функций без 
вмешательства человека)
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– диспетчерский пункт управления, контроля и 
обработки информации;

– средства доставки, транспортировки и запуска, 
средства снаряжения, заправки и зарядки;

– средства подготовки специалистов, комплект 
руководящих документов. 

Такое представление типового МРС позволяет 
выделить технологии, критичные для разработки 
перечисленных элементов. Критические технологии 
МРС можно разделить на основные, т.е. разрабаты-
ваемые непосредственно для МРС, и вспомогатель-
ные – разрабатываемые для широкой номенклатуры 
образцов вооружения и имеющие перспективу при-
менения при создании МРС военного назначения. 

1.2. Технологии МРС

К основным могут быть отнесены следующие 
технологии МРС: система очувствления и обработки 
сенсорной информации, система оценки ситуации и 
планирования поведения, система автоматического 
наведения и управления оружием, дистанционного и 
автономного управления движением, автоматическо-
го распознавания образов (целей), анализа ситуаций 
и динамических сцен, искусственного интеллекта и 
обучения, человеко-машинного интерфейса, интел-
лектуальных систем группового управления. 

К числу вспомогательных можно отнести тех-
нологии: программно-аппаратных комплексов (да-
лее ПАК), создания и функционирования новых 
перспективных конструкций и применения новых 
материалов и веществ, систем точного глобального 
позиционирования, создания перспективных систем 
датчиков и их элементов, создания оптико-электрон-
ных средств. 

Обладание такими технологиями – залог успеха 
в обеспечении необходимой степени автономности и 
интеллектуальности МРС. Используя предложенную 
сотрудниками Оксфордского университета нагляд-
ную классификацию [1], можно систематизировать 
«способности» МРС по четырем поколениям и сле-
дующим уровням: 

1. «Ящерицы» – соответствует быстродействию 
процессоров универсальных роботов первого поко-
ления, которое составляет от 3000 до 1 млн команд 
в секунду (далее MIPS). Основное назначение таких 
роботов – получение и выполнение только одной за-
дачи, которая программируется заранее. 

2. «Мыши» – роботы второго поколения, которые 
могут реализовывать адаптивное поведение, т.е. обуче-
ние непосредственно в процессе выполнения заданий. 

3. «Обезьяны» – роботы третьего поколения, 
которые строятся на основе процессоров от 10 млн 

MIPS. Особенность таких роботов в том, что для по-
лучения задания и обучения требуется только показ 
или объяснение.

4 «Уровень человека» – четвертое поколение ро-
ботов, которое должно будет способно мыслить и 
принимать самостоятельные решения. 

Общая классификация боевых роботов по степе-
ни их зависимости, или, точнее, независимости от 
человека (оператора), которую возможно применить 
и к МРС: 

1-го поколения – это устройства с программным 
и дистанционным управлением, способные функци-
онировать только в организованной среде; 

2-го поколения – адаптивные, имеющие синтети-
ческие органы «чувств» и способные функциониро-
вать в заранее неизвестных условиях и приспосабли-
ваться к изменениям обстановки; 

3-го поколения – интеллектуальные, имеют си-
стему управления с элементами искусственного ин-
теллекта (созданы пока лишь в виде лабораторных 
макетов). 

Западные же специалисты делят боевых роботов 
на три категории, которые можно применить и к МРС 
[2, 3, 4]: 

1. «Человек-в-системе-управления» (human-
in-the-loop) – к этой категории отнесены средства, 
способные самостоятельно обнаруживать цели и 
осуществлять их селекцию, однако решение об их 
уничтожении принимает только человек-оператор.

2. «Человек-над-системой-управления» (human-
on-the-loop) – к этой категории относятся средства, 
способные самостоятельно обнаруживать и выбирать 
цели, а также принимать решения на их уничтожение, 
но человек-оператор, выполняющий роль наблюдате-
ля, в любой момент может вмешаться и скорректиро-
вать или заблокировать данное решение. 

3 «Человек-вне-системы-управления» (human-
out-of-the-loop) – к этой категории отнесены средства, 
способные обнаруживать, выбирать и уничтожать 
цели самостоятельно, без человеческого вмешатель-
ства. 

1.3. Перспективы развития МРС

Наиболее распространены МРС первого и второ-
го поколений (управляемые устройства) [5]. Систе-
мы второго поколения (полуавтономные устройства) 
наиболее быстро совершенствуются. Для перехода к 
использованию МРС третьего поколения (автоном-
ных устройств) специалисты разрабатывают самооб-
учающуюся систему с искусственным интеллектом 
[6], в которой будут соединены возможности самых 
передовых технологий в области навигации, визуаль-
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ного распознавания объектов, искусственного интел-
лекта, вооружения, независимых источников пита-
ния, маскировки.

Системы на основе искусственных нейронных 
сетей уже научились распознавать отдельные объек-
ты. По прогнозам специалистов, полностью автоном-
ные МРС могут появиться уже через 20‒30 лет или 
даже раньше. Ряд экспертов полагает, что будут соз-
даны роботы-андроиды способные заменить управ-
ление человеком корабля на любом этапе морских 
боевых действий [6], при этом высказываются опа-
сения, что автономные МРС, каким бы совершенным 
искусственным интеллектом они ни обладали, не 
смогут, как человек, анализировать поведение нахо-
дящихся перед ними людей. В связи с этим принци-
пиально важное значение имеют наращивание бы-
стродействия и миниатюризация разрабатываемых 
микропроцессоров. Сегодня минимальные размеры 
процессоров на основе кремниевых полупроводни-
ков ограничены технологиями их производства, ба-
зирующимися на ультрафиолетовой литографии. По 
данным доклада аппарата министра обороны США, 
эти предельные размеры в 0,1 мкн будут достигнуты 
уже к 2030 году. 

Кроме того, в интересах создания МРС уделяется 
серьезное внимание перспективным средствам связи, 
которые, по сути, являются критическими элемента-
ми успешного применения МРС. 

Военное руководство ведущих зарубежных стран 
проводит целенаправленную, долгосрочную полити-
ку в области разработки перспективных МРС воору-
женной борьбы, рассчитывая в перспективе разра-
ботать инновационные и эффективные средства для 
обеспечения национальной безопасности, борьбы с 
терроризмом и регулярными угрозами, а также эф-
фективного проведения современных и будущих опе-
раций. За последние 20 лет такие страны, как США, 
Великобритания, Франция, Германия, Китай и Изра-
иль в 20‒30 раз увеличили объемы финансирования 
военных НИОКР по созданию МРС. В планах и про-
граммах развития военной робототехники Unmanned 
Vehicles (UV) Министерство обороны США выделя-
ет следующие категории технических средств и ро-
бототехнических комплексов на их основе [7, 8, 10]: 

– БПЛА – Unmanned Air Vehicles (UAV); 
– наводные платформы (БЭС, БЭК) – Unmanned 

Surface Vehicles (USV);
– АНПА – Unmanned Underwater Vehicles (UUV), 

которые делятся на дистанционно-управляемые 
АНПА (Remotely Operated Vehicles – ROV) и АНПА 
(Autonomous Underwater Vehicles – AUV). 

В настоящее время Вооруженные силы США 
широко применяют военных роботов при ведении 

боевых действий в военных конфликтах новейшего 
периода. Так, в Ираке использовалось 365 единиц ро-
ботов различного назначения 32 типов [10].

2. НАПРАВЛЕНИЯ РАЗВИТИЯ 
ТЕХНОЛОГИЙ СОЗДАНИЯ МОРСКИХ 
РОБОТОТЕХНИЧЕСКИХ СИСТЕМ 
ДЛЯ ВЕДЕНИЯ ОПЕРАЦИЙ И БОЕВЫХ 
ДЕЙСТВИЙ НА МОРЕ ЗА РУБЕЖОМ

2.1. Развитие систем БПЛА как основы МРС

В настоящее время ведущими технически разви-
тыми странами, и прежде всего США, в интересах 
ВМС активно ведутся работы в области создания 
МРС (АНПА, БПЛА, БЭК), при этом если в области 
создания полноценных БЭК успехи пока достаточно 
скромны, то в области создания АНПА наметился 
ряд прорывных разработок [11‒15]. В ближайшем 
будущем стоит ожидать прорыва в развитии МРС 
(АНПА, БЭК, КК), сходного с революционным раз-
витием и внедрением БПЛА. За последние два-три 
десятилетия в различных странах, занимающих веду-
щее положение в области морских технологий, было 
создано значительное количество МРС военного на-
значения. МРС не только продемонстрировали свою 
эффективность при выполнении разведывательных, 
противоминных и обзорно-поисковых работ, но и от-
крыли ряд новых важных применений. Достижения 
в науке и появление новых технологий непрерыв-
но расширяют сферу применения МРС. За послед-
ние годы количество разработок выросло более чем 
2 раза. Анализ содержания НИОКР Министерства 
обороны США показывает, что в настоящее время 
существует не менее 10 крупных целевых программ, 
ориентированных на создание МРС, в рамках кото-
рых разрабатываются и совершенствуются пример-
но 65‒70 проектов различных типов и размеров, а 
также формируются военно-технические концепции 
их применения. Помимо разработки АНПА ведутся 
работы в области создания БЭК, в настоящее вре-
мя (Израиль) ведутся испытания сразу двух видов 
БЭК-Г на основе БЭС. 

В 2003 году во время операции «Свобода Ираку» 
для решения различных задач ВМС США уже при-
менялись МРС (АНПА, БЭК), а позднее в рамках 
программы МО США по демонстрации технических 
возможностей перспективных образцов вооружения 
и техники в Персидском заливе проводились экс-
перименты по совместному применению аппарата 
SPARTAN и крейсера УРО «Геттинберг» в интересах 
ведения разведки. В настоящее время к основным за-
дачам МРС (АНПА, БЭК) относят [16‒22]:  
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– противоминную борьбу в районах действия 
авианосных ударных групп, портов, военно-морских 
баз (далее ВМБ) и др., площадь такого района может 
варьироваться от 180 до 1800 км2;  

– противолодочную оборону, включающую за-
дачи по контролю за выходами из портов и баз, 
обеспечение защиты корабельных групп в районах 
развертывания, а также при переходах в другие рай-
оны;

– обеспечение безопасности на море, предусма-
тривающее защиту ВМБ и соответствующей инфра-
структуры от всех возможных угроз, включая угрозу 
террористической атаки, участие в морских опера-
циях, обеспечение действий сил специальных опера-
ций, радиоэлектронную войну и др.

2.2. Задачи, решаемые МРС

Для решения всех вышеуказанных задач могут 
применяться разнообразные типы дистан-
ционно-управляемых, полуавтономных или 
автономных МРС. Например, при решении 
задач противолодочной обороны надводные 
АНПА способны обеспечить безопасное 
развертывание корабельной ударной груп-
пе, действующей в районе 36×54 км., при 
этом гидроакустическая станция (далее 
ГАС) с дальностью действия 9 км обеспе-
чивает 18-километровую буферную зону во-
круг развернутой ударной группы кораблей. 
Причинами быстрого развития и широкого 
применения МРС можно назвать следующие 
факторы [15, 23‒29]: 

– при выполнении задачи c помощью 
МРС полностью обеспечивается такое важ-
ное требование, как безопасность жизни 
человека — ему просто нет необходимости 
присутствовать лично в зонах повышенной 
опасности; также нет необходимости органи-
зовывать рабочее место для человека;

– уменьшаются габаритные размеры ап-
парата и его энергозатраты, что позволяет 
максимально миниатюризировать все беспи-
лотные системы; 

– благодаря небольшим размерам МРС 
возможно изготавливать практически в лю-
бой мастерской, т.е. не нужно строить боль-
шие специализированные заводы; благодаря 
небольшим размерам очень легко совершен-
ствовать их конструкцию, устанавливать до-
полнительно многочисленные датчики и ра-
бочие системы в зависимости от конкретной 
задачи;

– появляется возможность использовать техно-
логию «стаи», когда десятки, сотни и даже тысячи 
маленьких аппаратов совместно выполняют единую 
задачу. Это намного эффективнее, быстрее и дешев-
ле, чем использование для тех же целей одного боль-
шого дорогостоящего аппарата.

Все эти факторы являются несомненными плюса-
ми МРС. Ключевыми технологиями, позволяющими 
компенсировать отсутствие оператора в кабине стали 
технологии создания микропроцессорной техники 
и перспективных коммуникационных средств. Оба 
типа технологий пришли из гражданской сферы — 
компьютерной индустрии, позволившей исполь-
зовать для МРС современные микропроцессоры, 
системы радиосвязи и передачи данных, а также 
специальные способы сжатия и защиты информации. 
Обладание такими технологиями — залог успеха в 
обеспечении необходимой степени автономности 
МРС (табл. 2 и 3).

Таблица 2 
Предназначение, ТТХ БЭК ВМС иностранных государств  

[7, 8, 30-34], в части совершения диверсионных операций и атак  
на суда и портово-прибрежную инфраструктуру

Название
Страна 

производ-
ства

Запас 
хода, 

(миль)

Габаритные 
размеры, м; 

масса, кг

Полезная 
нагрузка, 

кг

Безэкипажный катер 
«камикадзе», тип 
«Magura V5»

Велико-
британия

460 Масса:670
Д:5,5;   Ш:1,5

320

Безэкипажный катер 
«камикадзе», тип 
«Гидроцикл»

Канада 160 Масса: 450
Д:3,5;   Ш:1,3

200

Безэкипажный катер 
«камикадзе», тип 
«Гидроцикл» модер-
низированный

Канада 270 Масса: 550
Д:3,6;   Ш:1,3

300

Безэкипажный полу-
погружной назем-
но-надводный БЭК 
«Проулер»

США 500 Масса: 3400
Д: 9,1;   Ш:2,4

450

Безэкипажный катер 
«камикадзе», тип 
«Дитя Моря» 

Украина 440 Масса: 1050
Д:7;   Ш:1,5

860

Безэкипажный катер 
«камикадзе», тип 
«Мамай» 

Украина 540 Масса: 900
Д: 8;   Ш: 2

600

Безэкипажный катер 
«Быстроходная лод-
ка-камикадзе»

Украина 330 Масса: 680
Д: 6;   Ш:1,7

300

Безэкипажный катер 
«Санджар»

Турция 400 Масса:1000
Д:12,7;  Ш:3,3

400

Безэкипажный катер 
«камикадзе», тип 
«Альбатрос-Ида»

Турция 220 Масса: 750
Д:7,2м;   Ш:2

250
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2.3. Сетецентрические технологии в ВМС 
США

Помимо степени автономности в ВМС США ис-
пользуется классификация по размерам и особенно-
стям применения, позволяющая систематизировать 
все разрабатываемые МРС (АНПА) по четырем клас-
сам [35, 36, 38‒40]: 

– X-Class представляет собой небольшой АНПА 
(до 3 м) для обеспечения специальных операций и 
изоляции района, ведущий разведку для обеспече-
ния действий корабельной группировки, может при-
меняться с 11-метровых надувных лодок с жестким 
каркасом; 

– Harbor Class – разрабатываются на базе стан-
дартной 7-метровой лодки с жестким каркасом и 
предназначены для выполнения задач обеспечения 
морской безопасности и ведения разведки, кроме 
того, могут оснащаться различными средствами ле-
тального и нелетального воздействия, с учетом ско-
рости до 35 уз., автономности – 12 ч;  

– Snorkeler Class представляет собой 7-метровый 
полупогружной АНПА, предназначенный для про-
тивоминной борьбы, противолодочных операций, а 
также обеспечения действий специальных операций 
ВМС, с учетом скорости до 15 уз, автономности – 
24 ч;  

– Fleet Class – представляет собой 11-метровый с 
жесткий корпус, разработанный для противоминной 
борьбы, противолодочной обороны, а также участия 
в морских операциях, с учетом скорости до 35 уз, ав-
тономности – 48 ч. 

Таблица 3 
Задачи, скоростные характеристики БЭК ВМС иностранных государств [2, 3, 35‒37] 

Государство Модель Длина, м Скорость, 
узел

Запас хода, 
миль Основные задачи

США Sea Hunter 40 до 27 10000 Противоподводная оборона
Textron CUSV 12 до 35 600 Противоминная борьба
L3Harris ASV 7 до 20 250 Разведка, наблюдение

Великобритания MAST-13 13 до 40 350 Разведка, противоминная борьба
BAE Systems Pacific 24 8 до 38 350 Патрулирование, охрана
L3Harris T38 12 до 45 300 Разведка, защита 

Франция D19 19 до 15 300 Разведка, наблюдение
Inspector MK2 9 м до 25 150 Разведка, противоминная борьба
SMX-31E 12 м до 20 220 Подводная разведка

Япония OZZ-5 8 м до 25 200 Разведка, прибрежная оборона
Mitsubishi OIC 9 м до 30 узлов 180 Противоминная борьба
Japan Marine United MSDF 7 м до 28 узлов 200 Подводная разведка
Hitachi UXV 10 м до 22 узлов 250 Разведка, охрана
KHI Surface Fleet 12 м до 20 узлов 300 Патрулирование

Сама необходимость разработки и принятия на 
вооружение МРС (АНПА, БЭК) для ВМС США опре-
делена документами: «Морская мощь 21» (Sea Power 
21, 2002), «Всесторонний обзор состояния и перспек-
тив развития ВС США» (Quadrennial Defense Review, 
2006), «Национальная стратегия морской безопасно-
сти» (National Strategy for Maritime Security, 2005), 
«Национальная военная стратегия» (National Defense 
Strategy of the United States, 2005) [41‒46].

Внедрение в ВМС США МРС базируется на се-
тецентрических технологиях, которые позволяют 
повысить оперативность и эффективность боевого 
управления, с учетом взаимодействия мобильных 
соединений флота с силами и средствами морского 
базирования как в наступательных, так и в оборони-
тельных операциях (пример: включение средств МРС 
в общую сеть в соответствии с концепцией «Единая 
сеть ВМС (FORCEnet)» (см. рисунок) [41, 47, 48].

Отдельная существенная роль в сетецентриче-
ской системе ВМС отводится МРС (АНПА, БЭК), 
поставляющим информацию о вражеских террито-
риях и акваториях, а также выступающих в качестве 
боевых платформ, при этом наблюдается характер-
ная тенденция к расширению взаимодействия меж-
ду АНПА, БЭК, КК, развертываемыми наземными, 
подводными, донными, воздушными системами не-
обслуживаемых датчиков. 

В свою очередь, МРС, составляющие исполни-
тельный слой, выполняют конкретные поставленные 
перед группой АНПА задачи (например, физическое 
уничтожение обнаруженных мин). Таким образом, в 
рамках внедрения концепции сетецентрической вой-
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 Применение МРС в операциях и боевых действиях на море [41, 47, 48]

ны круг задач, возлагаемых на надводные и подво-
дные МРС, существенно расширяется, что опреде-
ляется возрастающим значением таких присущих им 
качеств, как скрытность действий, автономность и 
способность нести разнообразную полезную нагруз-
ку. Возможны следующие направления ЦФ РГ МРС 
(АНПА, БПЛА, БЭК) [1, 48, 49]:

1. Скрытное оборудование акваторий театра во-
енных действий, в том числе и в территориальных 
водах вероятного противника, элементами радио-
электронных систем гидроакустической навигации 
и связи для обеспечения боевой деятельности ПЛ, 
АНПА, подводных средств движения подразделений 
боевых пловцов, системами (либо элементами си-
стем) освещения подводной обстановки, системами 
ведения радиотехнической разведки, гидрологиче-
ской разведки [62]. 

2. Применение в качестве элемента системы ос-
вещения обстановки с размещением на борту гидро-
акустической станции (далее ГАС) дальнего обнару-
жения с гибкой протяженной буксируемой антенной 
и системой гидроакустической связи для совместных 
действий с маневренными и стационарными гидроа-
кустическими средствами излучающей антенны для 
гидроакустической «подсветки» целей, ГАС ближ-
него радиуса действия в интересах обеспечения соб-
ственной безопасности [49]. 

3. Сбор, обобщение и доставка геофизической 
информации, в том числе информации о гидромете-
орологическом режиме, гидрофизических и гидро-
лого-акустических полях, геоморфологии морского 
дна, характере береговой черты и др. в интересах 
достоверной оценки и прогноза эффективности при-
менения высокоточного оружия. Элементами этой 

системы могут являться распределенные в простран-
стве датчики, размещаемые на борту АНПА, стацио-
нарно установленные на грунте, дрейфующие в тол-
ще воды и на поверхности [49].  

4. Поддержание технического состояния различ-
ных систем долговременного действия (например, 
универсальных подводных автономных модулей 
и станций): диагностика их технического состоя-
ния, коррекция программного обеспечения, зарядка 
источников питания. 

5. Защита от несанкционированного доступа к 
развернутым системам и средствам и их информаци-
онным потокам.  

6. Обеспечение стыковки информационных пото-
ков, поступающих от различных систем освещения 
обстановки (радиоэлектронной, гидроакустической, 
оптоэлектронной и др.), а также глобальных инфор-
мационных центров и центров управления, с каждой 
«боевой единицей» [48]. 

В ВМС США в рамках внедрения концепции се-
тецентрической войны за последние 5‒10 лет значи-
тельная часть программ исследований и разработок 
была ориентирована на отработку элементов распре-
деленной системы освещения подводной обстановки 
в прибрежных мелководных районах. По замыслу 
иностранных военных специалистов, создание такой 
системы позволит вести продолжительное наблюде-
ние за подводной обстановкой, своевременно обнару-
живать и распознавать подводные цели на акватории 
общей площадью до 100‒200 тыс. км2, а ее оператив-
ное развертывание будет обеспечивать эффективное 
решение следующих задач [48]: 

– формирование противолодочных барье-
ров на маршрутах развертывания подводных 
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сил противника, для повышения живучести ПЛ; 
– охрана корабельной ударной группировки, ко-

рабельных поисково-ударных групп, десантных сое-
динений и конвоев и защита морских коммуникаций 
от ПЛ противника; 

– подготовка скрытого проведения специальных 
операций (например, таких как: минирование, раз-
ведка, наблюдение, высадка диверсионно-разведыва-
тельных групп). 

Официально объявленной американским воен-
ным руководством целью создания распределенной 
системы освещения подводной обстановки является 
защита от угроз действия ПЛ потенциального про-
тивника в своих прибрежных водах. Высокая опера-
тивность ее развертывания в заданных районах будет 
обеспечиваться ПЛ, выступающей качестве носителя 
автономных стационарных и мобильных измеритель-
ных средств системы. 

Существующие в США планы развития МРС 
(АНПА, БЭК) предполагают их стремительную ин-
теллектуализацию, которая приведет к возникнове-
нию принципиально нового класса устройств, ко-
торые смогут самостоятельно производить поиск 
подводных и надводных объектов противника, иден-
тифицировать их и уничтожать, при этом оставаясь 
практически незаметными для самого противника. 
В генеральном плане развития АНПА, выпущенном 
в 2004 году, были обозначены девять высокоприо-
ритетных задач, которые обеспечивают действия в 
четырех направлениях, определенных планом «Мор-
ская мощь 21» [45, 50, 51]. 

Выводы

Создание МРС военного назначения требует су-
щественной проработки ядра наиболее важных тех-
нологий, необходимых для создания всей номенкла-
туры перспективных робототехнических средств. 
Образец МРС военного назначения представляется в 

виде совокупности унифицированных функциональ-
но связанных элементов, дополненных специализи-
рованным оборудованием, устанавливаемым исходя 
из функционального предназначения МРС.

Технологии МРС разделяются на основные и 
вспомогательные. К основным можно отнести систе-
мы обработки информации, группового управления, 
анализа ситуации с применением искусственного 
интеллекта. Вспомогательные технологии включают 
разработку новых ПАК, материалов и на их основе 
новых конструкций и оборудования, систем точного 
глобального позиционирования, датчиков и опти-
ко-электронных устройств.

МРС, представляемые на международных сало-
нах и выставках оборонных систем и вооружений, 
наглядно демонстрируют, что гражданский и во-
енный сектор в этой области практически слились. 
Основной тенденцией реализации этих проектов 
является дооснащение состоящих на вооружении 
средств системами технического зрения, ПАК кана-
лами связи (радио и оптоволоконными) и средствами 
управления движением, построенными на модуль-
ном принципе.

Целью создания распределенной системы ос-
вещения подводной обстановки является защита от 
угроз действия ПЛ потенциального противника в 
своих прибрежных водах. Высокая оперативность 
ее развертывания в заданных районах будет обеспе-
чиваться ПЛ, выступающей качестве носителя авто-
номных стационарных и мобильных измерительных 
средств системы. 

Планы развития МРС предполагают их стреми-
тельную интеллектуализацию, которая приведет 
к возникновению принципиально нового класса 
устройств, которые смогут самостоятельно произво-
дить поиск подводных и надводных объектов против-
ника, идентифицировать их и уничтожать, при этом 
оставаясь практически незаметными для самого про-
тивника.
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TRENDS AND PROSPECTS OF TECHNOLOGIES  
FOR CREATING MARINE ROBOTIC SYSTEMS  

FOR COMBAT OPERATIONS AT SEA ABROAD

K.A. Roginsky, O.Yu. Ganzha

The article clarifies the term marine robotics and, on this basis, it is determined that the creation of military-
grade marine robotic systems (MRS) requires significant study of the core of the most important technologies 
necessary to create the entire range of promising robotic tools. At the same time, a typical military-purpose MRS 
can be presented as a set of functionally related elements and specialized equipment. This representation of a 
typical MRS makes it possible to identify technologies that are critical for the development of basic elements. 
The possession of such technologies is the key to success in ensuring the necessary degree of autonomy and 
intelligence of the MRS. The importance of the development of artificial neural networks, which have already 
learned to recognize individual objects, was emphasized. However, there are well-founded concerns that 
autonomous MRS, no matter how advanced artificial intelligence they may possess, will not be able to analyze 
the behavior of people in front of them like a human. In this regard, increasing the speed and miniaturization of 
the developed microprocessors is of fundamental importance. In addition, in the interests of creating an MRS, 
serious attention is being paid to promising means of communication, which, in fact, are critical elements of the 
successful application of MRS. The military leadership of leading foreign countries is pursuing a focused, long-
term policy in the field of developing promising measures of armed struggle, hoping in the future to develop 
innovative and effective means to ensure national security, combat terrorism and regular threats, as well as the 
effective conduct of modern and future operations. The factors are substantiated and the reasons for the rapid 
development and widespread use of MRS in the US Navy are given. The key technologies that make it possible 
to compensate for the absence of an operator in the cockpit are technologies for creating microprocessor 
technology and advanced communication tools. Both types of technologies came from the civilian sphere — 
the computer industry, which allowed the use of modern microprocessors, radio communication and data 
transmission systems, as well as special methods of information compression and protection for MRS. 

Keywords: Unmanned vessel, Marine robotics, Sensory information processing, Software and hardware 
complexes, Combat robots, Neural networks.
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