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д.т.н. Слюсар В.І. (ЦНДІ ОВТ ЗСУ) 

 

ROS-M ТА ПРОГРАМНА АРХІТЕКТУРА AGVRA. 
 

Поширення роботизації поля бою робить актуальним завданням стандартизацію 

наземних безекіпажних комплексів (UGV) як у питаннях їх архітектури, так і програмного 

забезпечення. Відсутність достатнього досвіду у цій сфері серед вітчизняних фахівців 

доцільно компенсувати вивченням та врахуванням позитивного світового набутку, зокрема 

напрацювань експертів НАТО.  

Метою доповіді є обґрунтування використання при розробці безекіпажних сухопутних 

платформ концепції операційної системи ROS-M та архітектури AGVRA як альтернативи 

стандартизованій в НАТО архітектурі транспортних засобів NGVA. 

ROS-M (Robotic Operating System – Military) – це програмна екосистема для військових 

роботизованих та автономних систем (RAS) [1], заснована на відкритій операційній системі 

роботів (ROS). Слід зазначити, що ROS-M не є операційною системою у звичайному 

розумінні. Це система розробки та комунікаційне середовище, яке забезпечує у тому числі 

3D-моделювання і відповідну візуалізацію результатів. ROS-M почали розробляти у 2016 р. 

під спонсорством TARDEC, у 2017 р. було створено прототип системи, який був викладений 

на сайті di2e.net з обмеженим доступом за відповідною реєстрацією. На даний момент для 

ROS-M на сайті di2e.net створено захищений репозиторій та реєстр із підтримкою 

спеціальних інструментів для військових застосувань та компонент для військових 

організацій, що використовують проміжне програмне забезпечення (Middleware) ROS у своїх 

розробках. Зазначений репозиторій містить як відкрите програмне забезпечення, так і 

пропрієтарне та таке, що є власністю лише уряду США.  

Важливо, що ROS-M забезпечує довірену спільноту урядових та галузевих розробників 

програмного забезпечення засобами для колективного накопичення, обслуговування і 

використання об'єднаних об'єктів багаторазових, сумісних із ROS програмних пакетів та 

модулів, придатних для військових застосувань.  

До складу ROS-M входять інструменти, що базуються на відкритій структурі ROS, такі 

як: реєстр для пошуку та каталогізації, що стосується оборонного програмного забезпечення, 

сумісного з ROS, та стандартизований пакет інструментів кібербезпеки для виявлення 

вразливостей програмного забезпечення. Ці можливості дозволяють урядовим і галузевим 

розробникам та інтеграторам легко виявляти й оцінювати існуючі програмні пакети та 

модулі, які вони можуть використовувати для створення прототипів і виготовлення 

військових роботизованих автономних систем (RAS), за менший час, з меншим ризиком та з 

меншими витратами. 

За великим рахунком, військову версію операційної системи ROS-M можливо 

розглядати як основу для відповідного стандарту НАТО у сфері UGV, оскільки багато країн 

вже використовують де-факто відкриту систему ROS, і такий стандарт НАТО сприяв би 

взаємосумісності через краще і  широке впровадження екосистеми. Разом з тим, доступ до 

поточного реєстру ROS-M мають лише міністерство оборони та оборонні підрядниками 

США. Це представляло проблему для НАСА разом з іншими цивільними розробниками з 

боку США. Для вирішення вказаної проблеми планується створити дублікат реєстру, 

відкритого для інших урядових установ та підрядників США, ніж лише міністерство 

оборони. Деякі пакети можуть не ділитися між двома реєстрами, але експерти вважають, що 

більшість з програмних напрацювань можуть бути спільними. Вивчається можливість 

зробити щось подібне і для реєстру НАТО, який в подальшому буде доступний державам-

членам НАТО та їх підрядникам. До речі, аналогічний реєстр було б доцільно започаткувати 

й в Україні. 

У 2020 р. тривало удосконалення ROS-M, інтеграція її з ROS 2.0 (планується випуск 

нової версії ROS-M 2.0.), профілем взаємосумісності (IOP) UGV та програмною 
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архітектурою AGVRA. Крім того, важлива увага приділяється поліпшенню кіберзахисту. 

Серед перспективних напрямів реалізації ROS слід вказати її інтеграцію зі службою 

поширення даних DDS для групового управління кількома роботами. Таке завдавання є 

досить серйозним викликом, однак його вирішення буде лише питанням часу. 

Стосовно згаданого профілю взаємосумісності UGV базовим документом для Robotic 

Autonomous Systems - Ground (RAS-G) є STANAG 4818/AEP-4818 Unmanned Ground Vehicle 

Interoperability Profiles (IOP). Відкритий характер зазначеної союзницької публікації дозволяє 

рекомендувати її для запровадження в Україні. Разом з тим  робота з удосконалення AEP-

4818 триватиме й після її ратифікації у 2021 р. Зокрема, актуальним завданням є управління 

через VPN роботизованими платформами у складі людино-роботизованих команд 

(Manned/Unmanned Teaming, MUMT). 

Стосовно AGVRA (Autonomous Ground Vehicle Architecture) слід зауважити, що після 

офіційної публікації стандарту на архітектуру NGVA (Next Generation Vehicle Architecture) 

експерти НАТО певний час вважали за доцільне використання NGVA в якості перспективної 

архітектури для UGV. Однак у 2019 р. відбулася зміна орієнтирів у позиції експертів, 

оскільки за останніми оцінками, проведеними фахівцями U.S. Army Combat Capabilities 

Development Command (CCDC) Ground Vehicle Systems Center (GVSC) (колишній Центр 

досліджень, розробок та інженерінгу бронетанкової техніки США (TARDEC)) [1, 2], NGVA 

[3] та її модель даних є досить надмірною і складною для невеликих UGV. Це, окрім 

технічних проблем, призводить до невиправданого збільшення вартості як самих UGV, так і 

їх розробки. Тому для невеликих за розміром тактичних UGV в якості альтернативної 

програмної архітектури розглядається започаткована в США архітектура автономних 

наземних транспортних засобів AGVRA.  

Програмна архітектура AGVRA вперше згадується у публікаціях фахівців США щодо 

UGV у 2015 р. (AGVRA 1.0). В кінці 2017 р. вона була поновлена до версії AGVRA 2.0, а у 

2019 р. – до версії AGVRA 3.0. 

На даний момент відпрацьовано систему поглядів на архітектуру (Operational View, 

Capability View і т.д.), узагальнено випадки її використання (Use Cases), ведеться робота над 

відповідним програмним забезпеченням. Очікується, що у майбутньому американська 

відкрита архітектура бойових транспортних засобів VICTORY (Vehicular Integration of 

C4ISR/EW InTerOpeRabilitY) теж матиме інтерфейс з AGVRA. Взагалі за планами експертів 

США розробка AGVRA триватиме до 2026 р. Однак слід вказати на очікування певних 

переваг від її впровадження ще до завершення зазначеного терміну. Разом з тим, наобхідно 

зробити висновок, що несумісність  VICTORY з архітектурою транспортних засобів NGVA 

робить проблематичним забезпечення взаємосумісності  AGVRA з NGVA. Вирішення цього 

завдання буде теж відтерміноване у часі, хоча передумови для його спрощення закладаються 

Асоціацією MILVA шляхом розробки нового тому настанови щодо NGVA стосовно 

апаратних шлюзів. У разі виконання їх на основі смарт-технологій програмної 

реконфігурації, запропонованої автором, цілком можливо буде оперативно узгоджувати 

інтерфейс NGVA з AGVRA завдяки адаптивній зміні програмно-апаратних налаштувань. 
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