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ТЕНДЕНЦИИ РАЗВИТИЯ СИСТЕМ ПОДРЕССОРИВАНИЯ И СТАБИЛИЗАЦИИ ВООРУЖЕНИЯ 
БЕСПИЛОТНОЙ МОБИЛЬНОЙ РОБОТОТЕХНИКИ 
 
Беспилотная бронетехника обладает более высокими показателями удельной боевой мощи и мобильности. 
Снижение массогабаритных показателей и инерционности робототехники повышает удельные нагрузки 
на системы подрессоривания шасси и стабилизаторы вооружения. Системы подрессоривания и 
стабилизации вооружения бронетехники должны быть согласованы: ужесточение требований к одной из 
систем за счет смягчения их для другой, и наоборот. Рассматриваются перспективы развития этих 
систем применительно к беспилотной мобильной бронетехнике. 
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Puzanov A.V. Development trends of cushioning and weapons stabilization systems in unmanned robots 
 
Unmanned robots demonstrate high fighting strength and mobility. The reduction of its weight, size and persistence, 
increases unit loads of their cushioning and weapons stabilization systems. The requirements to both systems should 
be agreed: getting more stringent to one system should be compensated with relaxed to the other one. The paper 
provides the development outlook of these systems with reference to mobile unmanned robots.  
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