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Аннотация
Цель работы: анализ современного состояния и перспектив развития робототехнических ком­

плексов военного назначения, а также разработка тактико-технических требований к наземным  
робототехническим кабелеукладчикам военного назначения, обеспечивающим развертывание легких 
полевых кабельных линий.

Метод исследования: анализ существующих роботизированных комплексов и их применение  
в войсках связи.

Результаты исследования: проведен анализ существующих роботизированных комплексов  
и их применение в войсках связи, а также разработаны тактико-технические требования к наземным 
робототехническим кабелеукладчикам военного назначения.

Научная новизна заключается в оценке перспективности применения робототехнических средств 
и комплексов военного и двойного назначения в интересах войск связи, в частности применения  
роботизированных платформ для организации проводной связи, а также разработке тактико-техни­
ческих требований к наземным робототехническим кабелеукладчикам военного назначения.
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Научно-технический прогресс, развитие 
технологий военного и двойного назначения 
обеспечили возможность активного внедре-
ние в войска связи новых робототехнических 
комплексов (РТК), которые в свою очередь 
оказывают большое влияние на ход и эф-
фективность вооруженных противоборств.  
В настоящее время, а тем более в обозримом 
будущем, сложно представить проведение 
военных операций любого уровня без исполь-
зования беспилотных летательных аппаратов 
(БпЛА), необитаемых и автоматических образ-
цов вооружения.

Применение РТК для выполнения различ-
ных задач обеспечения и ведения боевых 
действий является достаточно важными на-
правлениями развития технического оснаще-
ния Вооруженных Сил Российской Федерации  
(ВС РФ).

В настоящее время одним их актуальных 
направлений развития и применения РТК  
в ВС РФ является робототехнические кабеле
укладчики, предназначенные для решения  

задач проводной связи, представляющие собой 
комплексы (машины, установки, устройства) 
для механизированной прокладки кабель-
ных линий в грунт, которые автоматизируют 
процесс, сокращая ручной труд и повышая 
при этом точность прокладки кабеля. Такие 
устройства могут быть в виде дистанционно 
управляемых гусеничных платформ, БпЛА со 
специальной катушкой для кабеля или подво-
дных управляемых аппаратов.

Существующие робототехнические кабе-
леукладчики можно разделить на три группы:
1) к первой группе относятся наземные робо-

тизированные кабелеукладчики с дистан-
ционным управлением. Например, гусенич-
ная платформа на электротяге с плугом, 
который во время движения роет канаву 
для проводов. Кабель раскручивается из 
катушки, установленной на специальном 
прицепе, и машина может закреплять его 
скобами во время движения. Канава засы-
пается землей с помощью специального 
приспособления;
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2)	 ко второй группе относятся кабелеуклад-
чики, основу которых составляют БпЛА, 
представляющие собой FPV-дроны со спе
циальной катушкой, на которую намотан 
бронированный оптоволоконный кабель. 
Во время полета БпЛА кабель разматы-
вается, позволяя протянуть линию связи 
через минные поля и труднопроходимую 
местность;

3)	 и, наконец, к третьей группе относятся под-
водные управляемые аппараты, применяе
мые для тонких работ с кабелем на воде 
и под водой, например, для прокладки  
на каменном дне и поиска порывов кабеля. 
Данный тип кабелеукладчика оборудован 
камерами, умеет плавать под водой и ез-
дить по дну, на борту есть гидромониторы 
для размывания грунта или, наоборот, для 
засыпания кабеля грунтом.

В зависимости от модели кабелеукладчик 
автоматизирует большую часть процесса про-
кладки кабеля. Например: комплекс (машина) 
может прорезать траншею, размотать кабель 
и поместить его в траншею по указанию опе-
ратора. В любом случае оператор настраивает 
тип кабеля, с которым будет работать робо-
тотехнический кабелеукладчик и выполняет 
другие базовые настройки, после чего ком-
плекс выполняет основную работу.

В настоящее время в ВС РФ в ходе проведе-
ния специальной военной операции использу-
ются как наземные, так и летающие роботизи-
рованные кабелеукладчики с дистанционным 
управлением.

В качестве наземного роботизированно-
го кабелеукладчика можно привести пример 
использования кабелеукладчиков, которые 
работают на электротяге и оснащены плу-
гом для рытья канав под провода. Специаль-
ное устройство засыпает канавы, а управле-
ние техникой осуществляется дистанционно. 
Данные комплексы часто работают в связке  
с БпЛА, которые осуществляют корректиров-
ку маршрута прокладки кабеля.

В качестве летающего роботизированно-
го кабелеукладчика можно привести пример 
БпЛА-кабелеукладчика для прокладки линии 
связи между позициями по воздуху, который 
обеспечивает прокладку линии связи меж-
ду различными позициями через воздушное 
пространство, включая минные поля и труд-
нопроходимую местность. Кабелеукладчик 
является одной из комплектаций модульного 

FPV-БпЛА «Заноза». По данным разработ-
чиков, для реализации функции связи меж-
ду укрытиями БпЛА оборудуется катушкой,  
на которую предварительно наматывается  
оптоволоконный кабель. После этого БпЛА 
осуществляет его прокладку уже самостоя-
тельно. Для прокладки линии связи приме-
няется долговечный бронированный опто-
волоконный кабель, устойчивый к внешним 
воздействиям.

Применение роботизированных кабеле-
укладчиков с дистанционным управлением 
снижает риски для военнослужащих, позволяя 
им оставаться в укрытиях. Данные комплек-
сы трудно заметить противнику, а электриче-
ский двигатель делает их почти бесшумными.  
В случае опасности оператор может спрятать 
РТК в кустах и продолжить работу после атаки.

В настоящее время актуальной задачей 
является разработка тактико-технических 
требований к наземным робототехническим 
кабелеукладчикам военного назначения, обес
печивающим развертывание легких полевых 
кабельных линий.

В состав робототехнического кабелеуклад-
чика в зависимости от вариантов его приме-
нения могут входить различные элементы, 
однако базовыми элементами должны быть: 
платформа (в основном гусеничная); безы-
нерционные барабаны (два и более); комби-
нированный укладочный механизм; целевая 
нагрузка: возимый запас легкого полевого 
кабеля; пульт дистанционного управления; 
бортовая видеокамера реального времени  
с передающим устройством; вращающийся 
лидар; аккумуляторные батареи; запасные ча-
сти, инструмент и принадлежности; комплект 
маскировочной сети с адаптивным камуф-
ляжем (опционально) и система подавления  
тепловой сигнатуры выхлопа / двигателя.

Эффективность применения робототех-
нического кабелеукладчика должна обеспе-
чиваться возможностью выполнения задач  
в широком диапазоне климатических и фи-
зико-географических условий, на равнинной, 
холмистой и горной местностях; днем и ночью, 
в простых и в неблагоприятных метеоусло
виях – слабые осадки (снег, дождь); в диапа-
зоне температур наружного воздуха у земли  
от –40 °С до +40 °С; при относительной влаж-
ности до 98 %; при интенсивности атмосфер-
ных осадков до 4 мм/12 ч.
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Продолжительность перевода робототех-
нического кабелеукладчика из походного  
в стартовое положение (с вводом исходных 
данных, проверкой связи, навигационных си-
стем и проведением предстартовых проверок) 
должно составлять не более 20 минут.

Допустимая масса перевозимого запаса 
кабеля и барабанов должна составлять не ме-
нее 100 кг; допустимая масса дополнительно-
го (вспомогательного) оборудования (допол-
нительные аккумуляторы, солнечные панели, 
инструменты для укладки кабеля, инструмен-
ты для ремонта и обслуживания, средства  
защиты от погодных условий, запасные части 
и расходные материалы) – не менее 100 кг.

Функционирование робототехнического ка-
белеукладчика должно быть предусмотрено 
от внешних источников электропитания пере-
менным напряжением 220 В и частотой 50 Гц, 
а также бортовой сети боевых машин с посто-
янным напряжением 12–24 В.

Система управления робототехническим 
кабелеукладчиком, состоящая из бортовой  
и наземной части, должна обеспечивать 
управление комплексом с функциональными 
характеристиками:

∎	 «вид от первого лица» и автоматические 
режимы управления;

∎	 перемещение по камере;
∎	 перемещение по заданным точками;
∎	 возвращение в точку «дом» (аварийный ре-

жим);
∎	 автоматизированный ввод по радиолинии  

с пульта дистанционного управления на борт 
комплекса заранее разработанной авто-
номной бортовой программы маршрута;

∎	 перемещение по маршруту и функциони-
рование бортового оборудования робото-
технического кабелеукладчика в автомати-
ческом режиме по заранее разработанной 
программе с возможностью оперативного 
изменения маршрута и режимов работы бор
тового оборудования по командам с пульта 
дистанционного управления.

К техническим характеристикам, необхо-
димым для полноценного функционирования 
робототехнического кабелеукладчика и вы-
полнения задач по предназначению, можно 
отнести следующие:

∎	 максимальная скорость не менее 5 км/ч;
∎	 способность преодолевать уклоны до 35°;
∎	 способность преодолевать ров шириной  

до 1 м; 

∎	 радиус поворота: возможность разворота 
на месте; 

∎	 ширина гусениц от 300 до 500 мм;
∎	 длина гусениц от 1,5 до 3 м (в зависимости 

от размеров платформы);
∎	 материал: высокопрочная сталь или ком-

позитные материалы с антикоррозийным 
покрытием;

∎	 амортизаторы: гидравлические или пнев-
матические;

∎	 масса полезной нагрузки – возможность 
перевозки и укладки кабелей общей мас-
сой до 200 кг;

∎	 система подачи кабеля – автоматическая  
с регулируемой скоростью и натяжением;

∎	 глубина укладки – регулируемая до 1,5 мет
ров;

∎	 точность укладки – отклонение от задан-
ного маршрута (по спутниковым координа-
там) не более 50 см;

∎	 возможность укладки не менее 5 км кабеля 
за один выход без перезаправки / переза-
рядки;

∎	 источник питания: дизель-генератор или 
электрический привод с аккумуляторами;

∎	 дополнительные аккумуляторы для увели-
чения времени автономной работы;

∎	 солнечные батареи;
∎	 автономность работы: не менее 8 часов 

непрерывной работы без дозаправки или 
подзарядки;

∎	 системы безопасности: экстренная оста-
новка, автоматическое обнаружение пре-
пятствий и защита от перегрева.

В состав бортового оборудования должны 
входить: 

1)	 система автоматического управления, 
предназначенная для непрерывного опре-
деления координат местоположения робо
тотехнического кабелеукладчика с точно-
стью не хуже 0,5 м, а также управления 
перемещением робототехнического кабе
леукладчика в FPV- и автоматическом ре-
жимах и автоматическое возвращение 
комплекса в заданную точку;

2) радиоканал управления и передачи инфор-
мации, предназначенный для автоматиче-
ской передачи с борта робототехнического 
кабелеукладчика (в ходе выполнения зада-
ния) на пульт дистанционного управления 
траектории движения и телеметрической 
информации, приема с пульта дистанцион-
ного управления команд дистанционного 
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управления комплексом, а также переда-
чи изображения с видеокамеры реального 
времени на очки виртуальной реальности 
оператора;

3)	 бортовая система электроснабжения – для 
обеспечения устойчивого и бесперебойно-
го электроснабжения комплекса и бортовых 
потребителей;

4)	 система подачи и прокладки кабельных 
линий, предназначенная для одновремен-
ного развертывания двух легких полевых 
кабельных линий; автоматическую подачу 
кабеля с регулируемой скоростью; регули-
ровку натяжения кабеля для предотвраще-
ния его перегиба и повреждения.

Помимо робототехнических кабелеуклад-
чиков полевых и оптоволоконных линий для 
организации проводной связи необходимо 
использование различных вариантов радио
управляемых платформ с модулем для транс-
портировки грузов. В интересах проводной 
связи есть необходимость использования 
грузовых платформ с грузоподъемностью  
от 50 до 200 кг, дальностью применения  
до 5 км, максимальной скоростью до 25 км/ч, 
массой от 40 до 100 кг.

Данные роботизированные платформы по-
зволят осуществлять доставку грузов в раз-
личные отдаленные точки. В то же время ис-
пользование вращающихся курсовых камер 

позволят увеличить угол обзора оператору 
комплекса при выполнении маневрирования 
во время доставки.

Таким образом, применение робототех-
нических комплексов для выполнения задач  
по обеспечению и организации проводной 
связи в ходе проведения специальной воен
ной операции имеет достаточно широкое 
распространение. Применение робототехни-
ческих комплексов для выполнения задач по 
прокладке кабелей, размещению антенного, 
ретрансляционного оборудования и видео-
наблюдения, транспортировки грузов (в том 
числе по воде) осуществляется дистанционно, 
что обеспечивает безопасность и сохранность 
личного состава и подтверждает эффектив-
ность применения РТК.

На сегодняшний день актуальным направ-
лением по разработке робототехнических ком-
плексов различного назначения, в том числе 
для выполнения задач по прокладке кабелей, 
является защита робототехнических комплек-
сов от физического воздействия (уничтоже-
ния) средствами поражения, а также защита 
каналов управления от подавления средствами 
радиоэлектронной борьбы – устойчивое функ-
ционирование в условиях радиоэлектронного 
подавления противника и воздействия не-
преднамеренных помех и адаптация к скла-
дывающейся помеховой обстановке.
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ANALYSIS OF EXISTING ROBOTIC SYSTEMS  
FOR SOLVING WIRED COMMUNICATION PROBLEMS. 

TACTICAL AND TECHNICAL REQUIREMENTS FOR GROUND  
ROBOTIC CABLE LAYERS FOR MILITARY PURPOSES

Tkachev D. F.4, Berestovsky P. A.5, Bobrovnitsky L. A.6

Keywords: robotic system, cable layer, control channel, FPV drones, tactical and technical requirements, 
electronic warfare, unmanned aerial vehicles.

Abstract
Purpose of work: analysis of the current state and development prospects of military robotic systems,  

as well as the development of tactical and technical requirements for ground-based military robotic cable 
layers that ensure the deployment of light field cable lines.

Research method: analysis of existing robotic systems and their application in the communications 
forces.

Research results: an analysis of existing robotic systems and their use in the communications forces 
was conducted, and tactical and technical requirements for ground-based robotic cable layers for military 
purposes were developed.

Scientific novelty: the purpose of this study is to assess the potential for the use of military and dual-use 
robotic systems and equipment in the interests of the communications forces, in particular the use of robotic 
platforms for organizing wired communications, as well as the development of tactical and technical require­
ments for ground-based robotic cable layers for military purposes.
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