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Автоматизированная система управления 

совместными действиями морских робототехнических комплексов, 

безэкипажных судов и катеров 
 

Макаренко С. И., Козлов К. В. 

 
Актуальность. Проводимая Россией на Украине специальная военная операция (СВО), при-

водит к изменению тактики действий воинских формирований Военно-морского флота (ВМФ), а 

также их организации и используемого оружия. В настоящее время, одним из основных особенно-

стей ведения боевых действий (БД) в СВО на море является массовое использование морских робо-

тотехнических комплексов (РТК), безэкипажных судов (БЭС) и катеров как для ведения разведки, 

так и для нанесения ударов по надводным кораблям, береговым объектам и даже наземным целям в 

глубине прибрежной зоны. Цель работы – на основе анализа особенностей применения БЭС в со-

временных боевых действиях, на примере СВО и анализа автоматизированных систем управления 

(АСУ) – прототипов, сформировать предложения по назначению, задачам и техническому облику 

потенциально-возможной АСУ БЭС (РТК/БЭК), которая могла бы обеспечивать их массированное и 

групповое использование для решения специальных задач. Результаты и их новизна. Результатами, 

изложенными в статье, являются предложения по назначению, задачам и техническому облику АСУ 

БЭС для решения специальных задач. Практическая значимость. Представленные в работе пред-

ложения по созданию АСУ БЭС, ориентированы на командный состав ВМФ, органы военного управ-

ления, специалистов в области новых средств и способов ведения боевых действий на море в такти-

ческом звене. Предложения по техническому облику АСУ БЭС адресованы техническим специали-

стам. 
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Введение 

Проводимая Россией в настоящее время специальная военная операция 

(СВО) приводит к кардинальным сдвигам и в области тактики ведения боевых 

действий (БД), и в области новых способов и средств ведения БД. В частности, 

анализ работ [1-8] показывает, что одной из основных особенностей ведения БД 

воинскими формированиями Военно-морского флота (ВМФ), как со стороны 

Вооруженных сил (ВС) Российской Федерации (РФ), так и со стороны воору-

женных сил Украины (ВСУ) и ведущих зарубежных стран является массовое 

применение безэкипажных катеров (БЭК).  
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В соответствии с ГОСТ [9] правильное наименование БЭК – «безэкипаж-

ное судно» (БЭС) – судно, управляемое внешним оператором или автономной 

бортовой программой. Именно это наименование и будет использоваться в ста-

тье в дальнейшем. При этом отметим, что наряду с терминами БЭК и БЭС в 

профильных статьях по тенденциям развития ВМФ используется синонимиче-

ский термин «морской робототехнический комплекс (РТК)» – безэкипажный 

катер либо автономный необитаемый подводный аппарат (АНПА) военного 

назначения [2]. 

Как показывает анализ работ современных отечественных теоретиков 

применения ВМФ – Н.А. Евменова [3-5] и С.Н. Мясоедова [2], БЭС становятся 

важной составной частью флота, которые могут самостоятельно и во взаимо-

действии с беспилотными летательными аппаратами (БпЛА) не только решать 

боевые задачи, но и проводить морские операции, направленные на [10, 11]: 

а) завоевание господства на море1; 

б) воспрещение (ограничение) судоходства и доступа противника в от-

дельные акватории и районы; 

в) обеспечение огневого, разведывательного или информационного пре-

восходства над противником в операционной зоне; 

г) осуществление морских и речных перевозок. 

Эти же задачи решаются и надводными силами флота в их «традицион-

ном» понимании. Однако для этого группировки сил флота должны постоянно 

находиться в районах своего боевого предназначения, что зачастую затрудни-

тельно как с экономической, так и с оперативной точки зрения в силу значи-

тельных расходов на содержание надводных кораблей (НК) и подводных лодок 

(ПЛ) вне пунктов базирования (постоянной дислокации), технического износа 

вооружения, возможности вскрытия противником замысла действий наших сил 

и принятие эффективных мер противодействия [10]. Поэтому значимой особен-

ностью флота БЭС является то, что в связи с высокой разведзащищенностью 

БЭС, группировки безэкипажного флота могут быть скрытно развернуты в 

нужных районах. 

Вероятным направлением развития военно-морского искусства и техники 

является замена классического ВМФ на преимущественно безэкипажные силы 

флота, в которых традиционные НК могут играть роли: пунктов управления 

(ПУ) БЭС; судов – носителей расходного или резервного комплекта БЭС; баз 

материально-технического обеспечения (МТО) и ремонта БЭС; ретрансляторов 

связи и др. Такое изменение соотношения состава и роли НК и БЭС существен-

                                                 
1 В соответствии с [10] современное российское военно-морское искусство определяет 

«господство на море» как состояние противоборствующих сторон в ходе военных действий, 

при котором в определенном (назначенном) морском или океанском районе отсутствуют во-

енные группировки одной стороны или они лишены возможности вести военные действия, а 

силы противоположной стороны надежно (гарантированно) обеспечивают боевую устойчи-

вость любых своих группировок сил и войск, систем управления, базирования и всех видов 

обеспечения, а также защиту от воздействия противника всех видов производственной дея-

тельности гражданских ведомств. При этом оно предусматривает господство под водой, над 

водой и в воздухе, а также может быть постоянным и временным. 
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но снизит стоимость содержания ВМФ и, по всей видимости, боевой состав 

морских сил государств, не обладающих значительными экономическими воз-

можностями, будет «мигрировать» в сторону именно варианта «БЭС+НК» при-

чем с превалирующей БЭС-составляющей. 

Вместе с тем, развертывание БЭС в составе флота остро ставит вопросы 

организации связи БЭС с морскими и береговыми ПУ, НК и ПЛ, автоматизации 

управления БЭС, действующими самостоятельно либо совместно с «традици-

онными» силами ВМФ. В ВСУ по состоянию на 2025 г. было реализовано ди-

станционное управление БЭС по принципу «один БЭС – один оператор» пре-

имущественно по каналам спутниковых систем связи (ССС) Starlink и OneWeb. 

При этом навигационное обеспечения БЭС осуществляется по сигналам спут-

никовых радионавигационных систем (СРНС) NAVSTAR и Galileo. Наличие у 

БЭС нескольких антенн на основе фазированных антенных решеток (ФАР) поз-

воляет минимизировать воздействие средств радиоэлектронного подавления 

(РЭП), а также обеспечить резервирование радиоэлектронного обеспечения ка-

налов навигации и управления. На взгляд авторов, ситуация, когда БЭС управ-

ляются операторами по принципу «один БЭС – один оператор»», является са-

мым начальным вариантом становления системы управления БЭС и в ближай-

шее время произойдет изменение способов управления БЭС в сторону повыше-

ния автоматизации этого процесса. По мнению авторов, на ускоренный переход 

к автоматизированному управлению массированными действиями БЭС будут 

влиять следующие факторы: 

‒ стремительное насыщение воинских формирований ВМФ различными 

образцами БЭС в больших объемах; 

‒ разнообразие задач, решаемых БЭС в рамках военного конфликта – 

разведывательных, ударных, транспортных и проч.; 

‒ увеличение сложности задач, которые решаются с привлечением БЭС, 

и, соответственно, переход от использования одиночных БЭС к разно-

родным группам БЭС, БПЛА и АНПА, имеющим различную специфи-

ку, действующим по сложным сценариям со сменой ролей; 

‒ отсутствие большого числа подготовленных операторов, специализи-

рующихся на решении задач конкретного типа; 

‒ относительно низкие психофизические возможности человека по 

управлению БЭС (порядка 3-9 БЭС в крейсерском режиме и не более 

1 БЭС, ведущего активные боевые действия), склонность к ослабле-

нию внимания и совершению ошибок после продолжительной работы; 

‒ внедрение методов искусственного интеллекта (ИИ) в систему управ-

ления БЭС для решения следующих задач в автоматическом режиме: 

маршрутное управление, в т. ч. по визуальным ориентирам в условиях 

отсутствия навигационного поля СРНС; самостоятельный поиск и по-

ражение целей; ведение разведки в заданном районе; решение логи-

стических задач в операционном районе; самостоятельный выход из 

зоны РЭП при потере связи с оператором; 

‒ необходимость повышения уровня боевого и информационного со-

пряжения БЭС с БПЛА, АНПА, береговыми РТК, а также с другим во-
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оружением, военной и специальной техникой (ВВСТ) при их совмест-

ном использовании в интересах ВМФ; 

‒ скоротечность боев (сражений), обосновывающая необходимость со-

кращения длительности цикла управления силами и средствами. 

Используя метод прототипирования, можно сделать вывод о том, что ситу-

ация станет развиваться аналогично противоборству средств воздушного напа-

дения и войск противовоздушной обороны (ПВО). Так, ранее, в 1950-х гг. неспо-

собность войск ПВО отразить скоротечный удар средств воздушного нападения 

при управлении войсками и оружием ручным способом привело к созданию со-

ответствующих АСУ силами и средствами ПВО. По мнению авторов, аналогич-

ный процесс объективно назрел и в решении задач управления БЭС. Для повы-

шения эффективности управления ими требуется создание АСУ, аналогичной 

АСУ силами ВМФ или самолетами пилотируемой авиации, но управляющей ис-

ключительно БЭС с учетом специфики решаемых ими задач. 

Анализ известных отечественных работ в области управления БЭС [12-

15] показал, что подавляющее их число ориентировано на разработку исключи-

тельно бортовой системы управления БЭС, с учетом той или иной специфики. 

В настоящее время открытые работы, посвященные вопросам разработки АСУ 

массированным использованием БЭС для решения специальных задач ВМФ, 

отсутствуют. Аналогом такой АСУ может служить системы управления движе-

нием судов (СУДС), ориентированные на коммерческие БЭС, так называемые 

«системы безэкипажного судовождения» или «Е-навигации», некоторые эле-

менты которых описаны в работах [16-21]. 

Целью статьи является анализ особенностей применения БЭС в совре-

менных БД, на примере СВО; анализ АСУ-прототипов; формирование предло-

жений по назначению, задачам и техническому облику АСУ БЭС. 

Ввиду объемности материала, статья была декомпозирована на следу-

ющие подразделы. 

1. Анализ особенностей применения БЭС в БД, на примере СВО. 

2. Анализ известных работ и АСУ-прототипов. 

3. Назначение и задачи АСУ БЭС. 

4. Предложения по техническому облику АСУ БЭС. 

Для унификации использования терминологии, авторы используют в ста-

тье следующие термины. 

БЭС – судно, управляемое внешним оператором, или автономной борто-

вой программой, или сочетанием этих способов. 

АСУ БЭС – совокупность персонала и функционально связанных техни-

ческих компонентов, обеспечивающие автоматизированное управление оди-

ночными и группами БЭС при решении ими специальных задач (задач по пред-

назначению). 

Специальные задачи – задачи, решаемые в интересах поддержания право-

порядка, ведения боевых действий и обеспечения безопасности государства. 

Данная статья продолжает предыдущую работу авторов [22], посвящен-

ную вопросам автоматизации управления РТК с учетом их революционного ис-

пользования в современных военных конфликтах. 
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1. Анализ особенностей применения БЭС в БД, на примере СВО 

Одним из характерных особенностей СВО, идущей в настоящее время на 

территории Украины, от военных конфликтов прошлого является широкое 

использование БЭС для завоевания господства на море. Анализ работ [23, 24] 

показывает следующие технические возможности и тактику применения БЭС 

со стороны ВСУ. 

Первым БЭС, примененным ВСУ в октябре 2022 г., был БЭС «Глай-

дер»/«Микола-3». Эти же БЭС применялись ВСУ для атак на фрегат «Адмирал 

Макаров». Автономность этих БЭС составляет до 60 ч, боевой радиус – около 

800 км, скорость – до 80 км/ч, а вес боевой части (БЧ) достигает 200 кг. Следу-

ющим БЭС, примененным ВСУ осенью 2022 г. стал БЭС «Мамай». Он крупнее 

«Микола-3», обладает повышенным боевым радиусом и при этом быстрее – до 

110 км/ч. Именно этот БЭС использовались для атак на большой десантный ко-

рабль (БДК) «Оленегорский горняк» и танкер «SIG» у г. Новороссийска в авгу-

сте 2023 г. 

В мае 2023 г. у ВСУ появились БЭС «Magura», которые стали основным 

средством ВМФ Украины, выполняющим разведывательные, ударные, транс-

портные и противоминные задачи. Впервые БЭС «Magura» были применены 

против НК «Иван Хурс» в мае 2023 г., а затем против НК «Приазовье» – в июне 

2023 г. БЭС «Magura» имеет скорость 41-78 км/ч и возможность размещения 

полезной нагрузки до 320 кг. Дальность действия БЭС «Magura» превышает 

800 км. 

Также в 2023 г. на вооружение ВСУ поступило еще одно БЭС, получив-

шее широкое применение – это «Sea Baby». По состоянию на 2025 г. есть не-

сколько функциональных модификаций «Sea Baby»: БЭК-камикадзе (брандер); 

носитель FPV2-БПЛА (12 шт. в 4 пусковых контейнерах), пулеметного и ракет-

ного вооружения, противокорабельных ракет (ПКР), реактивных системам зал-

пового огня (РСЗО), реактивного огнемета; пункт управления и ретрансляции; 

средство РЭП; танкер. Основное преимущество «Sea Baby» – возможность 

нести большую полезную нагрузку, вес которой достигает 860 кг. Скорость 

этого БЭС составляет до 90 км/ч, Дальность действия – порядка 1000 км. Имен-

но эти БЭС были использованы при атаке на Крымский мост в июле 2023 г.  

В сентябре 2023 г., эти БЭС использовались для атаки НК «Самум», в октябре 

2023 г. – на НК «Павел Державин» и буксир «Профессор Николай Муру», а  

в декабре 2023 г. – на гидрографический катер «Владимир Козицкий». В мае 

2024 г. «Sea Baby» атаковал вертолет Ка-29 инфракрасной ракетой Р-73. В ок-

тябре 2025 г. появилась информация [25] о том, что новая версия БЭС «Sea Ba-

by» будет иметь дальность действия до 1500 км и возможность нести полезную 

                                                 
2 FPV (First Person View) – это технология управления, которая позволяет дистанционно 

управлять робототехническим средством в режиме «от первого лица» с помощью очков вир-

туальной реальности, на которые оператору ведётся трансляция сигнала с установленного на 

роботе оптико-электронного средства (ОЭС) – видеокамеры. 
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нагрузку до 2000 кг, кроме того, расширится количество вариантов и функцио-

нальность полезной нагрузки. 

В марте 2025 г. появилась информация о разработке ВСУ БЭК «Кат-

ран» [26]. Дальность действия этого БЭС – до 1000 км, скорость – до 130 км/ч. 

Это БЭС может нести: 2 дистанционно управляемые торпеды с боевой частью 

массой порядка 80 кг; пулеметное или ракетное вооружение; 9 FPV-БПЛА; 

4 БПЛА самолетного типа «Оса». 

БЭС, применяемые ВСУ, запускаются из 4 основных районов (рис. 1). 

Дальнейшее направление движения – в направлении п-ва Крыма, Крымского 

моста и черноморского побережья Краснодарского края. 

 

 
Рис. 1. Районы пуска и направления атак БЭС/БЭК ВСУ [23] 

 

За время СВО тактика применения БЭС существенно изменилась. Первые 

атаки БЭС осуществлялись группой с использованием, прежде всего, численного 

преимущества, когда основной задачей было достижение и подрыв одного из 

БЭС в непосредственной близости с целью. В начальный период, это сначала 

приводило к успехам, но впоследствии ВМФ РФ принял меры – были установ-

лены боновые заграждения, развернуты стрелковые группы, взявшие под охрану 

порты, военные базы и НК. Для обнаружения БЭС активно была задействована 

авиация. Кроме того, вывод НК ВМФ РФ из Крыма, с одной стороны, ослабил 

присутствие РФ в море, с другой стороны, свел к минимуму успехи ВСУ в чер-

номорской акватории. Это привело к корректировке ВСУ тактики нанесения 

ударов, в т. ч. потому, что командование ВМФ РФ задействовало морскую и ар-

мейскую авиацию для противодействия БЭС ВСУ [23].  
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По состоянию на 2025 г. способ применения БЭС ВСУ выглядит следу-

ющим образом. Первичное определение целей ударов производится по резуль-

татам обработки данных от средств космической и авиационной оптико-

электронной и радиоэлектронной разведки. После чего формируется разведы-

вательно-ударная группа БЭС (рис. 2). В передовых эшелонах группы задей-

ствуются разведывательные БЭС. В качестве таких БЭС со стороны ВСУ при-

меняются «Magura» и «Микола-3». Эти разведывательные БЭС оснащены оп-

тико-электронными средствами (ОЭС) наблюдения, работающие в оптическом 

и инфракрасном (ИК) диапазоне, при этом данные наблюдения транслируются 

через бортовые средства космической связи (как правило Starlink или OneWeb) 

в режиме реального времени. Высокая автономность разведывательных БЭС 

позволяет им продолжительное время скрытно в дрейфе находится рядом с це-

лью собирая данные об объекте поражения [23]. 

 

 
Рис. 2. Тактика действий БЭС/БЭК ВСУ против объектов в Крыму [23] 

 

После принятия решения о поражении целевого объекта задействуется 

основной эшелон группы (в среднем 6-8 БЭС) в которую входят: разведыва-

тельные БЭС, ведущих наблюдение за ходом атаки; БЭС-брандеры (БЭС-

камикадзе); БЭС, оснащенные пулеметным или ракетным вооружением; БЭС, 

оснащенные зенитно-управляемыми ракетами (ЗУР), либо РСЗО, либо ПКР; 

БЭС, являющийся носителем торпедного вооружения; БЭС, являющихся носи-

телем либо FPV-БПЛА, либо дистанционно-управляемыми барражирующими 
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боеприпасами (ББ)3. Действующие в основной группе разведывательные БЭС и 

БЭС с РСЗО/пулеметами ведут демонстративные действия, вызывая огонь на 

себя. Их цель – отвлечь береговые/корабельные стрелковые группы и спрово-

цировать вылет авиации. После этого они разворачиваются и уходят в море, где 

БЭС с ЗУР уже ожидают летательные аппараты (ЛА) авиации. Именно такая 

тактика использовалась ВСУ при поражении вертолетов Ми-8 или же самолета 

Су-30СМ. Другой вариант действий – пока внимание береговых и корабельных 

стрелковых команд скованно БЭС, ведущими демонстративные действия, ос-

новная ударная группа, в составе БЭС-брандеров, БЭС с ПКР и БЭС – носите-

лей торпед, атакует корабли или объекты береговой инфраструктуры. Следую-

щий вариант – БЭС с FPV-БПЛА или с ББ скрытно подходят к берегу и атаку-

ют неземные объекты на дальность действия БПЛА [23].  

В ноябре 2025 г. в материалах [24] была продемонстрирована работа ПУ 

БЭС ВСУ, оснащенного АСУ БЭС с элементами искусственного интеллекта 

(ИИ), автоматизировано решающей задачи: анализа разведывательных данных 

от ОЭС БЭС; селекцию и распознавание надводных и прибрежных объектов; 

захват целей – кораблей и береговых объектов, формирование траекторий дви-

жения БЭС; управление действиями БЭС и запускаемых с них БПЛА. 

Анализ опыта СВО показывает, что БЭС, решающим специальные зада-

чи, как объектам управления, свойственны следующие особенности (рис. 3): 

а) в состав морских разведывательно-ударных групп будут входить БЭС 

различного функционального назначения, имеющих различную полез-

ную нагрузку, которая зачастую сама требует активного управления: 

 разведывательные БЭС, оснащенные ОЭС, средствами радио- и 

радиотехнической разведки (РРТР), в отдельных случаях – ра-

диолокационными станциями (РЛС);  

 БЭС связи и ретрансляции, оснащенные комплектом локальной 

УКВ радиосвязи в группе БЭС (в режимах «сеть» или «звезда») 

и ретрансляции на береговой ПУ через комплект высокоско-

ростной спутниковой радиосвязи; 

 БЭС, оснащенные дистанционно управляемым пулеметным во-

оружением или РСЗО; 

 БЭС, оснащенные дистанционно управляемым ракетным воору-

жением – ЗУР или ПКР; 

 БЭС, оснащенные дистанционно управляемым торпедным во-

оружением; 

 БЭС, оснащенные дистанционно управляемыми разведыватель-

ными или ударными БПЛА; 

 БЭС, оснащенные средствами РЭП; 

                                                 
3 Здесь и далее, по совокупности присущих им признаков, авторы считают барражирую-

щие боеприпасы одним из типов БПЛА – одноразовым ударным «БПЛА-камикадзе», и не 

выделяют их в отдельный тип оружия относительно других БПЛА, при рассмотрении вопро-

сов по тематике данной статьи. 
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Особенности БЭС, как объектов управления

(по опыту СВО)

В состав морских разведывательно-ударных групп 

будут входить БЭС различного функционального 

назначения, имеющих различную полезную нагрузку, 

которая зачастую сама требует активного 

управления

Управление БЭС ведется через КРУ, по которой передаются 

команды от оператора и возвращается ТМИ от БЭС. Управление, 

как правило, ведется непосредственно оператором в визуальном 

режиме «от первого лица» с контролем действий БЭС по обратному 

каналу ТМИ и видеоканалу от ОЭС БЭС

Управление реализовано по принципу «один БЭС – один 

оператор БЭС»; возможности автономных действий БЭС не 

реализованы в полной мере или сведены к минимуму 

(прямолинейный ход к заданной точке или движение по заданному 

маршруту); возможности групповых действий БЭС ограничены 

возможностями операторов к взаимодействию между собой; 

возможности групповых действий БЭС под автоматизированным 

управлением одного оператора – отсутствуют

Существующие протоколы передачи данных как управления, так и 

видеоданных различных специализированных БЭС не 

стандартизированы, несовместимы между собой и являются 

проприетарными, разрабатываемыми каждым разработчиком БЭС 

индивидуально. Для управления большинством БЭС используются 

КРУ на базе радиолиний либо мобильной (4G, LTE, Wi-Fi, 

WiMAX и т. д.), либо спутниковой (Starlink, OneWeb) связи

Подавляющее число КРУ и видеоканалов организовано по принципу 

«точка – точка» между БЭС и его оператором; каналы связи и 

управления отдельных БЭС не объединены в сеть, отсутствуют 

функции сетевой ретрансляции и реконфигурации каналов при их 

подавлении

Каналы радиосвязи КРУ/ТМИ и 

передачи видео-данных имеют низкую 

имитостойкость, развед- и 

помехозащищенность

Система управления БЭС как 

правило является уникальной для 

отдельного типа БЭС; унификация 

протоколов управления, программно-

аппаратных комплексов (ПАК) 

управления, которые используют 

операторы для управления БЭС 

отсутствует; возможность привязки 

новых типов БЭС к имеющимся ПАК 

отсутствует

Как правило, ПАК управления БЭС и 

средство радиосвязи объединены в 

одном устройстве; зачастую 

отсутствует возможность выноса 

средства связи от ПУ БЭС на 

безопасное расстояние

В самое ближайшее начнутся 

использоваться автономные БЭС с 

бортовым ИИ который будет 

выполнять задачи опознавания «свой 

– чужой», селекции и выбора цели, 

проведения атаки

Разведывательные БЭС

БЭС связи и ретрансляции

БЭС, оснащенные дистанционно 

управляемым пулеметным вооружением 

или РСЗО

БЭС, оснащенные дистанционно 

управляемым ракетным вооружением:

 ЗУР или ПКР

БЭС, оснащенные дистанционно 

управляемым торпедным вооружением

БЭС, оснащенные дистанционно 

управляемыми разведывательными или 

ударными БПЛА

БЭС, оснащенные средствами РЭП

Вопросы управления полезной нагрузкой в рамках 

одного и того же КРУ БЭС, не в полной мере 

отработаны. Особенно это касается управления 

активной полезной нагрузкой – запускаемых БПЛА, 

ракет, торпед

Работа большого количества БЭС в рамках одного и того же 

протокола (например Wi-Fi), в одном и том же диапазоне, 

необходимость передачи видео в широкой полосе частот, приводит 

к быстрому насыщению используемого ограниченного участка 

спектра электромагнитных волн (ЭМВ), в результате, даже без 

воздействия средств РЭП противника, связь резко ухудшается 

вследствие взаимных помех каналов связи друг другу

 

Рис. 3. Особенности БЭС, как объектов управления, по итогам их боевого применения в СВО 
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б) управление вышеуказанными БЭС ведется через командные радиоли-

нии управления (КРУ), по которой передаются команды от оператора 

и возвращается телеметрическая информация (ТМИ) от БЭС. Управ-

ление, как правило, ведется непосредственно оператором в визуальном 

режиме «от первого лица» с контролем действий БЭС по обратному 

каналу ТМИ и видеоканалу от ОЭС БЭС; 

в) управление реализовано по принципу «один БЭС – один оператор 

БЭС»; возможности автономных действий БЭС не реализованы в пол-

ной мере или сведены к минимуму (прямолинейный ход к заданной 

точке или движение по заданному маршруту); возможности групповых 

действий БЭС ограничены возможностями операторов к взаимодей-

ствию между собой; возможности групповых действий БЭС под авто-

матизированным управлением одного оператора – отсутствуют; 

г) существующие протоколы передачи данных как управления, так и ви-

деоданных различных специализированных БЭС не стандартизирова-

ны, не совместимы между собой и являются проприетарными, разра-

батываемыми каждым разработчиком БЭС индивидуально; 

д) для управления большинством БЭС используются КРУ на базе ра-

диолиний либо мобильной (4G, LTE, Wi-Fi, WiMAX и т. д.), либо 

спутниковой (Starlink, OneWeb) связи; 

е) подавляющее число КРУ и видеоканалов организовано по схеме «точ-

ка – точка» между БЭС и его оператором; каналы связи и управления 

отдельных БЭС не объединены в сеть, отсутствуют функции сетевой 

ретрансляции и реконфигурации каналов при их подавлении; 

ж) вопросы управления полезной нагрузкой в рамках одного и того же КРУ 

БЭС, не в полной мере отработаны. Особенно это касается управления 

активной полезной нагрузкой – запускаемых БПЛА, ракет, торпед. 

з) работа большого количества БЭС в рамках одного и того же протокола 

(например Wi-Fi), в одном и том же диапазоне, необходимость переда-

чи видео в широкой полосе частот, приводит к быстрому насыщению 

используемого ограниченного участка спектра электромагнитных волн 

(ЭМВ), в результате, даже без воздействия средств РЭП противника, 

связь резко ухудшается вследствие взаимных помех каналов связи 

друг другу; 

и) каналы радиосвязи КРУ/ТМИ и передачи видео-данных имеют низкую 

имитостойкость, развед- и помехозащищенность; 

к) система управления БЭС, как правило, является уникальной для от-

дельного типа БЭС; унификация протоколов управления, программно-

аппаратных комплексов (ПАК) управления, которые используют опе-

раторы для управления БЭС отсутствует; возможность привязки новых 

типов БЭС к имеющимся ПАК отсутствует; 

л) как правило, ПАК управления БЭС и средство радиосвязи объединены 

в одном ПУ; зачастую отсутствует возможность выноса средства связи 

от ПУ БЭС на безопасное расстояние. 
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Имеется тенденция замены БЭС, управляемых операторами, на автоном-

ные БЭС, управляемые бортовым ИИ. Сообщение ВСУ [25] показывает, что 

новые версии БЭС «Sea Baby» планируется оснастить бортовым ИИ который 

будет выполнять задачи опознавания «свой – чужой», селекции и выбора цели, 

проведения атаки. Использование бортового ИИ в соответствующих БЭС обес-

печит ведение ими автономных БД в условиях применения средств РЭП, ори-

ентированных в своем большинстве на подавление каналов КРУ/ТМИ дистан-

ционного управления БЭС, а использование БЭС в ночное время повысит их 

живучесть от огневых средств корабельной и береговой обороны. Массовое 

внедрение бортового ИИ в БЭС позволит формировать автономно действую-

щие распределенные группы БЭС, функционирующие по принципу «обнару-

жил – опознал – передал оператору фото и координаты объекта – навелся – 

уничтожил», в течении короткого времени уничтожающих выявленные объек-

ты противника (НК, береговые объекты, наземные объекты в глубине прибреж-

ной полосы) как с моря, так и с воздуха, за счет использования дистанционно-

управляемых БПЛА. Вместе с тем эффективное управление такими распреде-

ленными группами БЭС и носимыми ими БПЛА в ручном режиме будет непо-

сильно даже большому дежурному расчету операторов и однозначно должно 

быть возложено на соответствующую АСУ БЭС. 

 

2. Анализ известных работ и АСУ-прототипов 

Анализ материалов по АСУ и боевых информационно-управляющих си-

стем (БИУС), используемых в ВМФ РФ [27, 28], показал, что существующие 

образцы этих систем слабо подходят для автоматизации управления БЭС. 

В работах [29, 30], наиболее тематически близких к тематике данной ста-

тье, рассматривается разработка комплекса средств автоматизации (КСА) РТК4 

ВМФ, однако авторы в большей степени сосредотачиваются не на специфике 

управления группой РТК и их полезной нагрузкой, а на другом, смежном во-

просе – на создании КСА РТК в качестве еще одного «слоя автоматизации» в 

системе АСУ ВМФ, инкапсулирующего в себя особенности управления РТК, с 

одной стороны, и реализующего интеграцию РТК в систему боевого планиро-

вания применения сил и средств флота, с другой. 

Другими, относительно тематически близкими работами являются рабо-

ты [31-38]. Из них, в работах [31-35] рассмотрены вопросы группового управ-

ления РТК специального назначения, как децентрализованных мультиагентных 

систем. В работах [36, 37] рассмотрены вопросы создания подсистем связи и 

обмена данными для таких систем, а в работе [38] – особенности создания ПУ 

БЭС. 

Настоящую статью, можно рассматривать как развитие работ [29, 30] в 

направлении решения задач автоматизации управления группой БЭС и их по-

лезной нагрузкой (в т. ч. носимыми дистанционно управляемыми БПЛА, тор-

педным, ракетным и пулеметным вооружением) в рамках выполнения единой 

                                                 
4 В работе [2] под РТК ВМФ понимается либо БЭС, либо АНПА специального назначения. 
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боевой задачи на базе отдельной АСУ БЭС. При этом решаемыми задачами, в 

соответствии с работой [30], должны быть: 

1) основные постоянно решаемые задачи (в мирное время, в угрожаемый 

период, в военное время): 

а) формирование (прием), обработка, отображение и хранение данных 

по текущему составу и состоянию БЭС; 

б) ведение (прием, обработка и отображение) данных обстановки, не-

обходимых для обеспечения эффективного применения, управления 

и контроля за действиями БЭС, а также проведения мероприятий по 

всем видам обеспечения БЭС; 

в) ведение данных по расходу запасов оружия и других материальных 

запасов БЭС, потерям личного состава и техники; 

г) формирование донесений и сводок по действиям БЭС; 

д) ведение учета поступающих и выдаваемых формализованных и не-

формализованных документов; 

е) обеспечение мероприятий оперативной и боевой подготовки, про-

водимых с использованием БЭС; 

2) задачи подготовки и ведения БД, несения боевой службы БЭС (допол-

нительно к постоянно решаемым задачам): 

а) формирование данных по составу и состоянию БЭС, привлекаемых 

к решению задач объединения (соединения, части) в операциях или 

при несении боевой службы для доклада командующему (команди-

ру) в ходе уяснения поставленной задачи; 

б) формирование данных по составу, состоянию и боевым возможно-

стям (включая их обеспеченность всем необходимым, готовность к 

решению поставленных задач) БЭС для разработки выводов из 

оценки обстановки и предложений по применению БЭС примени-

тельно к текущей и прогнозируемой обстановке; 

в) обеспечение оперативно-тактических и специальных расчетов по 

определению последовательности, сроков и способов выполнения 

БЭС поставленных задач, а также для обеспечения надежного и эф-

фективного управления БЭС в операции или при несении боевой 

службы; 

г) формирование исходных данных для оформления решения на при-

менение сил объединения (соединения) в операции или при несении 

боевой службы в части касающегося БЭС; 

д) формирование исходных данных по организации применения БЭС 

для разработки оперативных директив (боевых приказов) и боевых 

распоряжений, для уточнения задач силам (войскам) в соответствии 

со складывающейся обстановкой; 

е) формирование исходных данных для разработки документов плана 

операции или плана боевой службы объединения (соединения) с 

учетом организации применения БЭС; 
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ж) формирование боевых заданий5 для БЭС;  

з) формирование предложений по восстановлению боеспособности 

БЭС. 

Дополнительное изучение отечественных АСУ боевого управления пока-

зало, что прототипами АСУ БЭС могут являться АСУ самолетами тактической 

авиации, например, такие АСУ как «Рубеж-МЭ» [39], «Фазенда-ТПЭ» [40], 

«Сенеж-М1Э» [41]. Обобщая данные из материалов [39, 40, 41] можно сформи-

ровать следующие обобщенные сведения об этих АСУ. 

Назначение АСУ – автоматизированное управление ведением боевых дей-

ствий самолетами тактического воинского формирования (авиационного полка, 

авиационной базы) в воздухе, как автономно, так и в составе группировки регио-

на (соединения) ПВО, а также исполнение комплекса информационно-расчетных 

и оперативно-тактических задач, необходимых для такого управления. 

Структурно АСУ самолетами тактической авиации состоит из следующих 

составных частей: 

а) комплекс средств автоматизации (КСА) командного пункта (КП) авиа-

ционного соединения (части, подразделения); 

б) КСА пунктов наведения авиации (пунктов наведения и целеуказания); 

в) КСА командно-диспетчерского пункта (КДП) (стартового командного 

пункта (СКП)) аэродрома базирования (оперативного аэродрома); 

г) система авиационной (наземной и воздушной) связи и навигационного 

радиотехнического обеспечения (РТО). 

Функционально АСУ состоит из следующих подсистем: 

а) подсистема автоматизации получения, обработки и отображения 

данных обстановки; 

б) подсистема автоматизации планирования и управления боевым при-

менением авиационного соединения (части, подразделения); 

в) подсистема автоматизации управления ЛА; 

г) подсистема автоматизации планирования и управления материально-

техническим обеспечением (МТО); 

д) подсистема авиационной связи и навигационного РТО. 

Задачи, решаемые АСУ самолетами тактической авиации: 

а) получение, хранение, обработка и отображение данных: о воздушной 

обстановке; о состоянии и боевой готовности самолетов, подчиненных 

подразделений, их тыловом и инженерно-авиационном обеспечении; о 

состоянии аэродромов базирования; об метеорологической обстановке 

                                                 
5 В работе [30] под боевым заданием РТК понимается формализованное описание упоря-

доченной по времени последовательности решения частных задач. Боевое задание представ-

ляет механизм формального (логического) описания действий РТК во времени и простран-

стве, позволяющий однозначно определять их содержание в унифицированном формате, не 

привязанном к конкретному типу РТК. Таким образом, боевое задание не может быть непо-

средственно исполнено РТК, т. е. не является готовой программой его функционирования. 

Для получения программы функционирования конкретного РТК боевое задание должно быть 

трансформировано в коды команд бортовой системы управления РТК. 
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в районах базирования и ведения боевых действий; о ходе и результа-

тах выполнения боевых задач; 

б) управление экипажами самолетов и групп самолетов в воздухе в ходе 

выполнения ими боевых задач в режиме реального времени; обмен ин-

формацией с экипажами; обмен данными с бортовыми средствами 

управляемых самолетов, включая автоматическую выдачу команд 

управления на борт (в том числе на боевое применение бортового ору-

жия), а также получение полетной информацией и ТМИ; 

в) решение задач планирования и обеспечения боевых действий с учетом 

складывающейся тактической обстановки; формирование вариантов 

боевых действий и представление их операторам АСУ (штурманам бо-

евого управления) для утверждения и последующей реализации; учет 

необходимости обеспечения безопасности полетов по отношению к 

взаимодействующим силам и средствам, а также по отношению к 

гражданской авиации при планировании и обеспечении боевых дей-

ствий; контроль выполнения боевых задач; 

г) документирование процесса боевой работы; формирование данных 

объективного контроля; выпуск отчетных документов; 

д) выдача в вышестоящую систему управления формализованных доне-

сений о составе, боевой готовности и итогах боевых действий; обеспе-

чение автоматического обмена информацией с АСУ и КСА взаимодей-

ствующих частей истребительной авиации (ИА), зенитно-ракетных 

войск (ЗРВ) и радиотехнических войск (РТВ); 

е) контроль за состоянием линий связи, технических средств подчи-

ненных, вышестоящих и взаимодействующих объектов, система, 

КСА и ПУ; 

ж) тренировку лиц боевого расчета по различным сценариям ведения бо-

евых действий в воздухе. 

Обобщая вышесказанное, можно сделать вывод, что за функциональную 

основу АСУ БЭС можно взять существующие АСУ тактической авиации с уче-

том предложений по планированию применения РТК ВМФ, изложенных в ра-

ботах [29, 30]. 

 

3. Назначение и задачи АСУ БЭС 

В схематичном виде назначение и задачи АСУ БЭС представлены на 

рис. 4. 

Назначение АСУ БЭС – автоматизированное управление действиями БЭС 

и их полезной нагрузкой при решении ими специальных задач, как автономно, 

так и в составе группы, а также исполнение комплекса информационно-

расчетных и оперативно-тактических задач, необходимых для такого управле-

ния. 
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Назначение и задачи АСУ БЭС

Назначение – автоматизированное управление действиями 

БЭС и их полезной нагрузкой при решении ими специальных 

задач, как автономно, так и в составе группы, а также 

исполнение комплекса информационно-расчетных и 

оперативно-тактических задач, необходимых для такого 

управления

Формирование, сбор, обработка и отображение данных о 

морской, воздушной, прибрежной и  наземной обстановке

Сбор, обработка и отображение данных о состоянии и боевой 

готовности БЭС, их полезной нагрузке, подразделений 

технической и боевой подготовки БЭС, тылового и 

технического обеспечения; о состоянии мест базирования 

БЭС и их запасах в этих местах

Сбор, обработка и отображение данных о 

гидрометеорологической обстановке в районах базирования и 

выполнения специальных задач БЭС; о ходе и результатах 

выполнения специальных задач

Решение задач планирования и обеспечения типовых 

действий БЭС с учетом складывающейся тактической 

обстановки

Ведение разведки: оптико-электронной (ОЭР); радио- и 

радиотехнической (РРТР); радиолокационной (РЛР) с 

выдачей результатов разведки операторам АСУ и во 

взаимодействующие системы управления силами и 

средствами

Автоматизированное формирование вариантов действий 

БЭС и использования их полезной нагрузки; представление 

их операторам АСУ для утверждения и последующей 

реализации

Автоматизированное управление одиночными и группами 

БЭС, в ходе выполнения ими специальных задач в режиме 

реального времени

Решаемые задачи

Нанесение ударов с моря по надводным, береговым и 

воздушным целям путем самоподрыва (для БЭС-

брандеров) либо путем применения ракетного, торпедного 

или пулеметного вооружения (для БЭС, являющихся 

носителями соответствующего оружия)

Нанесение ударов в глубине береговой линии по 

наземным целям путем применения дистанционно 

управляемых БПЛА и ракет (для БЭС, являющихся 

соответствующего носителями оружия)

Постановка мин

Ведение РЭП

Формирование разведывательно-ударных контуров в 

связке с взаимодействующими силами флота (флотилии) 

в интересах совместных действий в операции (боевых 

действиях) или при несении боевой службы

Управление группами БЭС с бортовым ИИ при решении 

ими задач автономного поиска в операционном районе и 

поражение целей после их обнаружения

Подсвет надводных, береговых и воздушных целей 

для боевого применения другого оружия

Формирование ложной электромагнитной обстановки, 

имитация источников радиосигналов (ИРИ), 

соответствующих отдельным НК или их скоплению

Действия по сценариям, заданным вручную

Обмен данными с бортовыми средствами управляемых БЭС и 

дистанционно управляемой полезной нагрузкой (пулеметное, 

ракетное, торпедное и минное вооружение, БПЛА, бортовые 

средства связи, разведки и РЭП), включая автоматическую 

выдачу команд управления на борт, а также получение ТМИ

Формирование первичных конфигураций бортового ИИ для 

автономных БЭС в зависимости от планируемых к 

выполнению задач; загрузка и/или смена конфигурации ИИ в 

автономных БЭС

Гибкое переключение между автоматическим (автономный 

режим), автоматизированным (полуавтономный режим) и 

ручным управлением БЭС, с учетом имеющихся 

возможностей организации связи и распределения связного 

(частотного, временного, энергетического и 

пространственного) радиоресурса для решения задач 

управления

Решение задач судовождения БЭС, в т. ч. и в условиях 

недоступности сигналов СРНС

Документирование процесса действий БЭС; формирование 

данных объективного контроля; выпуск отчетных документов

Выдача в вышестоящую и взаимодействующие системы 

управления ВМФ формализованных донесений о составе 

управляемой группы БЭС, их готовности, итогах их действий

Контроль за состоянием линий связи, технических средств 

подчиненных, вышестоящих и взаимодействующих объектов, 

систем, КСА и ПУ

Тренировка лиц дежурного расчета по различным сценариям 

специальных действий БЭС  
Рис. 4. Назначение и задачи АСУ БЭС 

 

Задачами АСУ БЭС могут являться: 

а) формирование, сбор, обработка и отображение данных о морской, воз-

душной, прибрежной и наземной обстановке; 

б) сбор, обработка и отображение данных о состоянии и боевой готовно-

сти БЭС, их полезной нагрузке, подразделений технической и боевой 

подготовки БЭС, тылового и технического обеспечения; о состоянии 

мест базирования БЭС и их запасах в этих местах;  
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в) сбор, обработка и отображение данных о гидрометеорологической об-

становке в районах базирования и выполнения специальных задач 

БЭС; о ходе и результатах выполнения специальных задач; 

г) автоматизированное управление БЭС и группами БЭС в ходе выпол-

нения ими специальных задач в режиме реального времени;  

д) автоматизированное формирование вариантов действий БЭС и исполь-

зования их полезной нагрузки; представление их операторам АСУ для 

утверждения и последующей реализации; 

е) решение задач планирования и обеспечения типовых действий БЭС с 

учетом складывающейся тактической обстановки: 

‒ ведение разведки: оптико-электронной (ОЭР); радио- и радио-

технической (РРТР); радиолокационной (РЛР) с выдачей резуль-

татов разведки операторам АСУ и во взаимодействующие си-

стемы управления силами и средствами; 

‒ нанесение ударов с моря по надводным, береговым и воздушным 

целям путем самоподрыва (для БЭС-брандеров) либо путем 

применения ракетного, торпедного или пулеметного вооружения 

(для БЭС, являющихся носителями соответствующего оружия); 

‒ нанесение ударов в глубине береговой линии по наземным целям 

путем применения дистанционно управляемых БПЛА и ракет (для 

БЭС, являющихся соответствующего носителями оружия); 

‒ постановка мин; 

‒ ведение РЭП; 

‒ формирование разведывательно-ударных контуров в связке с 

взаимодействующими силами флота (флотилии) в интересах 

совместных действий в операции (боевых действиях) или при 

несении боевой службы; 

‒ управление группами БЭС с бортовым ИИ при решении ими за-

дач автономного поиска в операционном районе и поражения 

целей после их обнаружения; 

‒ подсвет надводных, береговых и воздушных целей для боевого 

применения другого оружия, например, высокоточного оружия 

(ВТО) НК и ПЛ; 

‒ формирование ложной электромагнитной обстановки, имитация 

источников радиосигналов (ИРИ), соответствующих отдельным 

НК или их скоплениям; 

‒ действия по сценариям, заданным вручную; 

ж) обмен данными с бортовыми средствами управляемых БЭС и дистан-

ционно управляемой полезной нагрузкой (пулеметное, ракетное, тор-

педное и минное вооружение, БПЛА, бортовые средства связи, развед-

ки и РЭП), включая автоматическую выдачу команд управления на 

борт, а также получение ТМИ; 

з) формирование первичных конфигураций бортового ИИ для автоном-

ных БЭС в зависимости от планируемых к выполнению задач; загрузка 

и/или смена конфигурации ИИ в автономных БЭС; 
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и) гибкое переключение между автоматическим (автономный режим), ав-

томатизированным (полуавтономный режим) и ручным управлением 

БЭС, с учетом имеющихся возможностей организации связи и распре-

деления связного (частотного, временного, энергетического и про-

странственного) радиоресурса для решения задач управления; 

к) решение задач судовождения БЭС, в т. ч. и в условиях недоступности 

сигналов СРНС; 

л) документирование процесса действий БЭС; формирование данных 

объективного контроля; выпуск отчетных документов; 

м) выдача в вышестоящую и взаимодействующие системы управления 

ВМФ формализованных донесений о составе управляемой группы 

БЭС, их готовности, результатах их действий; 

н) контроль за состоянием линий связи, технических средств подчи-

ненных, вышестоящих и взаимодействующих объектов, систем, 

КСА и ПУ; 

о) тренировка лиц дежурного расчета по различным сценариям действий 

БЭС. 

 

4. Предложения по техническому облику АСУ БЭС 

Структурно техническая часть АСУ БЭС может состоять из следующих 

функциональных компонентов (рис. 5): 

а) ПАК освещения обстановки; 

б) ПАК радиотехнического обеспечения (РТО) судовождения БЭС; 

в) ПАК управления БЭС; 

г) ПАК управления полезной нагрузкой БЭС; 

д) ПАК организации связи с БЭС; 

е) совокупности автоматизированных рабочих мест (АРМ) операторов 

дежурной смены АСУ; 

ж) средства информационной интеграции с взаимодействующими систе-

мами (системами управления других воинских формирований ВМФ). 

Рассмотрим назначение и принципы функционирования этих компонент 

более подробно. 

4.1. ПАК освещения обстановки 

ПАК освещения обстановки предназначен для сбора и обобщения данных 

о текущей тактической обстановке и потенциальных целях, поступающих от 

средств разведки. 

ПАК освещения обстановки должен строиться на основе следующих 

принципов: 

а) ПАК должен обеспечивать сбор сведений в автоматическом и автома-

тизированном режиме об объектах, выявленных внешними средствами 

РЛР, ОЭР и РРТР морского, берегового и воздушного базирования, а 

также об объектах и целях, поступающих от взаимодействующих си-

стем; 
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Рис. 5. Структура АСУ БЭС 

 

б) ПАК должен предусматривать: автоматическую привязку объектов к 

сетке геопространственных координат; ввод типа объектов; отож-

дествление одного и того же объекта, данные по которому получены 

из различных источников; 

в) формирование признака «свой – чужой» для наблюдаемых объектов и 

управляемых БЭС; 

г) ПАК должен обеспечивать назначение и выдачу целей в ПАК управ-

ления БЭС; формирование и поддержание целеуказания по мобильным 

целям. 

4.2. ПАК управления БЭС 

ПАК управления БЭС предназначен для управления БЭС при решении 

ими специальных задач, а также координации функционирования других ПАК 

и технических средств АСУ. 

ПАК управления БЭС должен строиться на основе следующих принци-

пов: 

а) ПАК должен обеспечивать управление движением БЭС; 

б) ПАК должен обеспечивать автоматизированную реализацию сценария 

действий БПЛА с учетом складывающейся обстановки после его 

утверждения операторам АСУ; 

в) управление всеми типами применяемых БЭС должно «прозрачно» ве-

стись операторами с использованием ПАК, который должен обеспечи-

вать управление как одиночными БЭС, так и группами БЭС; 

г) разнообразные типы БЭС должны «привязываться» к ПАК быстро и с 

минимальными трудозатратами оператора в режиме «Plug and Play» 

(«подключил и сразу же заработало»); 
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д) для управления одиночными неинтеллектуальными БЭС в ПАК долж-

ны быть реализованы сценарии действий для типовых задач (напри-

мер: ручное «управление от первого лица» (для FPV-БЭС); полуавто-

номные: «свободный поиск», «движение по маршруту», «контроль за-

данного района», «обнаружение движутся объектов», «обнаружение 

тепло- или радиолокационно-контрастных объектов», «обнаружение 

ИРИ»; полностью автономный «разведка заданного района с выдачей 

на ПАК вскрытых целей», «поиск цели заданного типа и его уничто-

жение»);  

е) при управлении группой неинтеллектуальных БЭС должны быть реа-

лизованы следующие режимы: движение группы за ведомым, управля-

емым оператором; сценарий демонстративных действий группой БЭС, 

сценарий массированной одновременной атаки группой БЭС одной 

или нескольких целей; сценарий имитации ложной радиоэлектронной 

обстановки; сложные многоролевые сценарии, программируемые опе-

ратором; 

ж) для управления БЭС с бортовым ИИ в ПАК должны быть реализованы 

типовые конфигурации ИИ под наиболее распространенные задачи 

(например: «свободный поиск любых целей с передачей данных об об-

наруженных целях», «поиск целей определённого типа», «поиск целей 

определенного типа и их атака после обнаружения», автономные сце-

нарии поведения при потере связи и подавлении навигационных кана-

лов и др.); 

з) при управлении группой БЭС должны быть реализованы следующие 

возможности: смена задачи и конфигурации ИИ по внешней команде; 

смена роли и сценария действий в группе для отдельных БЭС; целе-

распределение внутри группы БЭС; автономное формирование ролей и 

сценариев действий группы БЭС при атаке ею большой или террито-

риально-протяженной или территориально-распределенной цели; 

и) ПАК должен обеспечивать документирование процесса боевой рабо-

ты, формирование данных объективного контроля, выпуск отчетных 

документов; 

к) ПАК должен обеспечивать формирование виртуальной тактической 

обстановки и тренировку лиц боевого расчета в ней; 

л) ПАК должен обеспечивать: прием сведений о целях – от ПАК освеще-

ния обстановки; сведений о выходе/возвращении БЭС на базу, марш-

руте движения БЭС – от ПАК РТО судовождения БЭС; сведений об 

организации связи и режимах работы средств связи – от ПАК органи-

зации связи с БЭС; прием команд и выдачу информации на АРМы де-

журной смены; 

м) ПАК должен поддерживать обмен с взаимодействующими системами, 

выдачу в вышестоящую систему управления формализованных доне-

сений о составе, боевой готовности и результатах действий БЭС; 

н) ПАК должен обеспечивать сбор и обобщение сведений о режимах ра-

боты, техническом состоянии других ПАК и технических средств 
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АСУ, обеспечивать координацию их работы при решении целевых 

задач. 

4.3. ПАК организации связи с БЭС 

ПАК организации связи с БЭС предназначен для управления обменом 

данными с бортовыми средствами связи управляемых БЭС, включая автома-

тическую выдачу команд управления на борт, для полученич информации и 

ТМИ, а также управления режимами работы средств связи, обеспечивающий 

этот обмен. 

ПАК организации связи с БЭС должен строиться на основе следующих 

принципов: 

а) обмен данными между БЭС и наземным или береговым ПУ может 

быть организован с использованием следующих каналов связи: 

 спутниковой связи; 

 УКВ связи в условиях прямой радиовидимости, в т. ч. с исполь-

зованием привязки к средствам связи на берегу, на НК или на 

БПЛА; 

 КВ радиосвязи – для загоризонтной передачи коротких форма-

лизованных команд и донесений; 

б) обмен данными между БЭС в группе должно сторонится по сетевому 

принципу. При этом связным «хабом» в группе может служить один из 

БЭС, осуществляющий ретрансляцию данных от остальных БЭС в вы-

сокоскоростной канал спутниковой или в УКВ канал радиосвязи, 

обеспечивающие информационную привязку БЭС к ПУ; 

в) сеть группы БЭС должна предусматривать реконфигурацию маршру-

тов передачи данных при подавлении частот отдельных каналов или 

утрате прямой радиовидимости между БЭС. Преимущественными 

протоколами организации сети, образованной управляемыми БЭС 

должны быть протоколы самоорганизующихся сетей, Mesh-сетей и 

MANET-сетей; 

г) для увеличения радиуса передачи данных возможно использование 

БПЛА-ретрансляторов, взлетающих с БЭС; 

д) при управлении носимыми неавтономными FPV-БПЛА каналы радио-

связи межу управляемыми БПЛА и БЭС должны формироваться в 

свободных полосах частот, с шириной достаточной для передачи ви-

деоданных, по направлениям «БПЛА – БЭС – ПУ», или «БПЛА –  

БЭС-ретранслятор – ПУ», или «БПЛА – БПЛА-ретранслятор –  

БЭС-ретранслятор – ПУ»; 

е) протоколы физического, канального и сетевого уровня, используемые 

в сети радиосвязи управления БЭС, должны быть унифицированы и 

стандартизованы относительно всех применяемых БЭС, надводных и 

береговых ПУ; 

ж) для унификации аппаратно-программной основы средств радиосвязи 

БЭС и наземных средств радиосвязи, а также для ее оперативного об-
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новления можно использовать технологию программно-определяемого 

радио SDR (Soft Defined Radio); 

з) внутри группы близко двигающихся БЭС для обмена данными в ре-

жиме радиомолчания могут применяться всенаправленная оптическая 

связь (на основе светодиодов) или направленная лазерная связь; 

и) должны быть определены и регламентированы средства и способы 

криптографического закрытия каналов обмена данными с БЭС с уче-

том требуемой пропускной способности, оперативной ценности пере-

даваемой информации и быстродействия имеющийся сертифициро-

ванной шифровальной аппаратуры связи (ШАС). Необходимо исклю-

чить избыточные требования к криптографическому закрытию той 

информации, оперативная ценность которой будет утрачена за время 

выполнения БЭС своей боевой задачи; 

к) сеть радиосвязи управления БЭС должна предусматривать встроенные 

средства идентификации «свой – чужой»; должны быть обеспечены 

способы обеспечения имитостойкости к внедрению в сеть «чужих» и 

ложных абонентов; 

л) БЭС и их КРУ должны обеспечивать способы обеспечения имитостой-

кости к несанкционированным командам управления и попыткам пе-

ревода их в навязанные из вне и ложные режимы работы. 

4.4. ПАК РТО судовождения БЭС 

ПАК РТО судовождения БЭС предназначен для управления режимами 

работы навигационных радиотехнических средств и ОЭС, обеспечивающих су-

довождение БЭС по требуемым маршрутам. 

ПАК РТО судовождения БЭС должен строиться на основе следующих 

принципов: 

а) ПАК должен обеспечивать учет вышедших, вернувшихся и движу-

щихся на маршрутах БЭС; 

б) основным режимом навигации БЭС может быть ориентирование по 

навигационным сигналам СРНС, сигналам локальных радиотехниче-

ских систем дальней навигации (РСДН)6, астронавигация или движение 

по визуальным береговым ориентирам. В дополнение к ним в зоне це-

левого применения БЭС могут применяться надводные радиотехниче-

ские маяки, имитирующие псевдо-спутники СРНС, локальные радио-

технические и/или оптические средства обеспечения судовождения; 

в) при реализации автономных режимов «возврат» целесообразно ис-

пользование радио и оптических маяков с определенной сигнатурой 

сигнала; 

г) при навигации БЭС в условиях применения РЭП противника целесо-

образным является применение астронавигации (ночью) или по опти-

ческим маякам (днем); 

                                                 
6 Аналогичных отечественным системам «Чайка», «РСДН-20» или международной «LO-

RAN-C». 
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д) ПАК должен обеспечивать автоматический обмен данными об органи-

зации судовождения БЭС, режимах работы отдельных средств и ме-

стоположении управляемых БЭС – с ПАК управления БЭС. 

4.5. ПАК управления полезной нагрузкой 

ПАК управления полезной нагрузкой предназначен для управления полез-

ной нагрузкой, размещенной на БЭС. Данный ПАК должен строится по мо-

дульному принципу, где каждый модуль ориентирован на управление нагруз-

кой определенного типа и учитывает ее специфику. При установке на БЭС по-

лезной нагрузки нового типа для данного ПАК должен разрабатываться и ин-

сталлироваться новый модуль. ПАК управления полезной нагрузкой должен 

формироваться на основе следующих принципов (для используемых на сегодня 

типов полезной нагрузки БЭС): 

а) модуль управления взрывчатым устройством – характерен для  

БЭС-брандеров, должен обеспечивать формирование и симплексную 

передачу команды «подрыв» на полезную нагрузку в виде взрывчатого 

устройства; 

б) модуль управления пулеметным вооружением – характерен для удар-

ных и разведывательно-ударных БЭС, должен обеспечивать: 

 прием от ОЭС пулеметного вооружения БЭС видеоизображения 

цели; 

 передача на БЭС команд выбора направления стрельбы пуле-

метного вооружения по углу места и азимуту; 

 передача на БЭС команд выбора режима стрельбы и типа бое-

припаса; 

 прием ТМИ о расходе боеприпасов; 

в) модуль управления ракетным вооружением – характерен для ударных 

и разведывательно-ударных БЭС, должен обеспечивать: 

 прием от ОЭС или РЛС БЭС видеоизображения цели; 

 захват цели головкой самонаведения (ГСН) ракеты; 

 подсветка цели (при необходимости) в радио- или оптическом 

диапазоне; 

 передача на БЭС команд на запуск ракет; 

 прием ТМИ от ракеты (в т. ч изображения цели перед поражени-

ем), ретранслированной через БЭС (при наличии такой функ-

ции); 

 контроль поражения цели по видеоизображению от ОЭС или 

РЛС БЭС; 

 контроль расхода ракет; 

г) модуль управления торпедным вооружением – характерен для удар-

ных и разведывательно-ударных БЭС, должен обеспечивать: 

 прием от ОЭС или РЛС БЭС видеоизображения цели; 

 наведение на поражаемый объект, контроль направления во вре-

мя пуска торпед; 
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 подсветка цели (при необходимости) в радио-, оптическом или 

гидроакустическом диапазоне; 

 передача на БЭС команд на пуск торпед; 

 прием ТМИ от торпеды, ретранслированной через БЭС (при 

наличии такой функции); 

 контроль поражения цели по видеоизображению от ОЭС или 

РЛС БЭС; 

 контроль расхода торпед; 

д) модуль управления БПЛА-вооружением – характерен для ударных и 

разведывательно-ударных БЭС, должен обеспечивать: 

 контроль технического состояния носимых БПЛА, их готовно-

сти к запуску; 

 передача на БЭС команд на запуск БПЛА; 

 прием ТМИ от БПЛА в т. ч. видеоданных от бортовой ОЭС  

или РЛС и их ретрансляция через БЭС-носитель или  

БЭС-ретранслятор; 

 управление наведением БПЛА на поражаемый объект, контроль 

поражаемого объекта по фотоизображению в момент подрыва 

боевой части БПЛА; 

 управление режимом подсветки цели (при необходимости) в ра-

дио- или оптическом диапазоне при ее поражении другим ору-

жием (при наличии такой функции); 

 контроль расхода БПЛА; 

е) модуль управления ОЭС – характерен для ударных, разведывательно-

ударных и разведывательных БЭС, должен обеспечивать: 

 прием от ОЭС видеоизображения окружающей среды; 

 управление режимами работы ОЭС; 

 автоматизированное распознавание целевых объектов на видео-

изображении; 

ж) модуль управления РЛС – характерен для ударных, разведывательно-

ударных и разведывательных БЭС, должен обеспечивать: 

 прием от РЛС радиолокационной информации (РЛИ) об окру-

жающей среде; 

 управление режимами работы РЛС; 

 автоматизированное распознавание целевых объектов в составе 

поступающей РЛИ; 

з) модуль управления РРТР – характерен для разведывательных БЭС 

РРТР, должен обеспечивать: 

 прием от средства РРТР информации об обнаружении целевых 

сигналов искусственного происхождения; 

 управление режимами работы средства РРТР; 

 автоматизированное распознавание наличия сигнатур радио- и 

радиотехнических сигналов целевых НК, береговых и других 

объектов, которые могут служить объектами удара; 
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и) модуль управления средствами связи и ретрансляции – характерен как 

для любых БЭС, так и для специализированного БЭС связи и ретранс-

ляции. Данный модуль должен обеспечивать: 

 управление режимами работы средств связи в группе БЭС; 

 прием ТМИ от БЭС группы и их полезной нагрузки и ретрансля-

цию информации в высокоскоростной спутниковый канал или 

радиоканал «БЭС – ПУ»; прием и ретрансляцию на БЭС группы 

команд управления как для БЭС, так и для их полезной нагрузки; 

 формирование локальной сети связи в группе БЭС с топология-

ми «сеть» или «звезда»; 

 при наличии на борту БПЛА-ретрансляторов, их запуск в ключе-

вые моменты операции для резкого расширения возможностей 

по дальности радиосвязи и управления такими удаленными объ-

ектами как дистанционно действующие ударные БЭС или 

БПЛА; 

к) модуль управления средством РЭП – характерен как для специализи-

рованного БЭС РЭП. Данный модуль должен обеспечивать: 

 получение данных от модуля управления РРТР используемых 

противником частот (при наличии такой возможности); 

 управление режимами работы средства РЭП, параметрами фор-

мируемых радиоэлектронных помех; 

 прием от модуля управления средствами связи и ретрансляции 

информации о частотах работы своих средств связи и формиро-

вание частотно-временных «окон» для исключения негативного 

влияния средств РЭП на обмен данными в своей группе БЭС. 

4.6. Совокупность АРМов дежурной смены 

Совокупность АРМов дежурной смены предназначена для отображения 

лицам дежурной смены: сведений о текущей обстановке и управляемых БЭС; 

представлении результатов решения информационно-расчетных и оперативно-

тактических задач; данных о технической готовности, управляемых сил и 

средств; приема команд от операторов. 

Совокупность АРМов дежурной смены должна включать в себя: 

а) АРМы лиц, ведущих оценку тактической обстановки и планирующих 

самостоятельное применение групп БЭС или их совместные действия 

с взаимодействующими силами флота; 

б) АРМы лиц, управляющих движением БЭС; 

в) АРМы лиц, управляющих полезной нагрузкой БЭС; 

г) АРМ лица, управляющего режимами работы средств РТО судовожде-

ния БЭС; 

д) АРМ лица, управляющего режимами работы средств связи. 

АРМы должен быть мобильным и предусматривать их вынос и установку 

в отдалении от места базирования ПУ БЭС. 
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4.7. Средства информационной интеграции 

с взаимодействующими системами 

Средства информационной интеграции с взаимодействующими систе-

мами предназначены для автоматического обмена данными ПАК управления 

БЭС и ПАК освещения обстановки с внешними взаимодействующими источ-

никами и потребителями сведений, необходимых для функционирования АСУ 

БЭС в комплексе с АСУ и КСА как ВМФ, так и других воинских формирова-

ний, а также с гражданскими системами судовождения. 

Заключение 

В статье изложен замысел авторов по созданию новой АСУ специального 

назначения – АСУ БЭС, по аналогии с уже имеющимися АСУ тактического 

звена управления. Представлены предложения как по назначению и задачам 

АСУ БЭС, так и по ее техническому облику. Предложения авторов развивают 

ранее представленные идеи по боевому применению РТК с учетом опыта их 

применения в СВО, изложенные в работе [22]. Дальнейшем развитием данной 

работы авторы видят формирование предложений по интеграции АСУ БЭС в 

систему управления силами флота (флотилии) или же разнородной группиров-

ки войск, в интересах которых действует группа БЭС. 

Авторы надеются, что их идеи найдут отклик среди командного состава 

ВМФ РФ, офицеров органов военного управления, специалистов в области во-

енного строительства, что на практике позволит внедрить в российские войска 

по-настоящему передовые автоматические и автоматизированные способы 

управления массированными действиями БЭС, которые сейчас управляются в 

ручном режиме. Авторы имеют опыт проектирования систем связи и АСУ спе-

циального назначения и при формировании соответствующей задачи от органов 

военного управления готовы разработать АСУ БЭС. 
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Relevance. The Special Military Operation (SMO) that Russia is conducting in Ukraine is leading to 

a change in the tactics of military formations of the Navy, as well as their organization and weapons used. 

Currently, the massive use of marine robotic systems (MRSs), unmanned vessels (UMVs) is one of the main 

features of conducting combat operations (CO) on sea. MRSs and UMVs are used both for reconnaissance 

and for striking surface ships, coastal facilities, and even ground targets in the deep coastal zone. The pur-

pose of the work is to form proposals on the purpose, tasks and technical appearance of a potentially possi-

ble automated control system (ACS), which could ensure massive and group use MRSs and UMVs to solve 

special tasks of the Navy. Novelty. These proposals are formed on the basis of an analysis of the features of 

the use of UMVs in modern CO, using the example of Russian’s SMO and the analysis of ACS-prototypes. 

Suggestions on the purpose, tasks and technical appearance of the UMVs ACS for solving special tasks of 

the Navy are the results described in the article. Practical significance. The proposals for the creation of  

UMVs ACS, which are presented in the work, are aimed at the command staff of the Navy, military authori-

ties, specialists in the field of new means and methods of conducting CO at sea at the tactical level. Sugges-

tions on the technical appearance of the UMVs ACS are addressed to technical specialists. 
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