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ПОРІВНЯЛЬНИЙ АНАЛІЗ ДРОНІВ ДЛЯ РОЗМІНУВАННЯ УКРАЇНСЬКИХ 
ТЕРИТОРІЙ  

М. Довбня 
Кременчуцький національний університет імені Михайла Остроградського,  
вул. Першо-травнева, 20, м. Кременчук, 39600, Україна. 
E-mail: dkuch100@gmail.com  
Анотація: Нині в Україні не має жодного власного зразка робота-сапера, який пройшов 

повний цикл випробувань та виготовляється серійно. Від закордонних партнерів в Україну у 
обмеженій кількості вже надішли такі зразки роботизованих комплексів розвідки та 
розмінування як Talon, Andros F6A, Codham, Digital Vanguard ROV. 

Ключові слова: дрони, розмінування, аналіз. 
 

COMPARATIVE ANALYSIS OF DRONES FOR DEMINING UKRAINIAN 
TERRITORIES 

 
M. Dovbnia 
Kremenchuk Mykhailo Ostrohradskyi National University,  
vul. Pershotravneva, 20, Kremenchuk, 39600, Ukraine.  
E-mail: dkuch100@gmail.com 
Annotation Currently, Ukraine does not have a single example of a sapper robot that has passed a 

full cycle of tests and is being mass-produced. A limited number of samples of robotic 
reconnaissance and demining complexes such as Talon, Andros F6A, Codham, Digital Vanguard 
ROV have already arrived in Ukraine from foreign partners. 

Keywords: drones, demining, analysis. 
Наразі перед Збройними силами України та Національною службою України з 

надзвичайних ситуацій стоїть завдання мати стійку роботизовану систему, основною 
функцією якої є пошук вибухонебезпечних предметів різного походження під час проведення 
заходів з гуманітарного розмінування та їх подальше знешкодження. Наразі не існує жодної 
сталої системи розмінування та жодної широко розповсюдженої військової робототехнічної 
системи.Україна посідає одне з перших місць у світі за кількістю жертв серед цивільного 
населення від наземних мін і боєприпасів, що не вибухнули, та інцидентів, пов'язаних із 
протитранспортними мінами. У 2022 році, під час російського вторгнення в Україну, 
Червоний Хрест повідомив, що один із маршрутів евакуації, запропонований Російською 
Федерацією, був замінований. За даними Human Rights Watch, у червні 2022 року «Росія є 
єдиною стороною конфлікту, яка підтвердила використання заборонених протипіхотних мін. 
Україна використовувала протитранспортні міни». 

Внаслідок широкомасштабної окупації України Російською Федерацією майже 30 відсотків 
території України забруднені або можуть бути забруднені мінами та вибухонебезпечними 
предметами. Така ситуація загрожує життю цивільного населення та військовослужбовців 
Збройних Сил України та інших військових формувань, які виконують бойові завдання в зонах 
бойових дій, на неокупованих територіях та в районах, що перебувають під артилерійськими 
обстрілами, а також становить серйозну загрозу для здоров'я населення. Наразі 160 
піротехнічних груп Державної служби України з надзвичайних ситуацій (ДСНС) та численні 
інші військові піротехнічні підрозділи займаються пошуком, виявленням та знищенням 
вибухонебезпечних предметів. Ситуація ускладнюється постійними обстрілами багатьох 
населених пунктів та регіонів України. 

Використання військових робототехнічних комплексів (ВРК) необхідне для захисту життя і 
здоров'я піротехнічних підрозділів ДСНС та інших військовослужбовців, які беруть участь у 
гуманітарному розмінуванні, а також для організації системної роботи на об'єктах і 



територіях, де виявлено боєприпаси, що не вибухнули. Для вирішення цього завдання буде 
проведено детальний аналіз структури сучасного процесу гуманітарного розмінування, типів 
вибухонебезпечних предметів та методів їх пошуку та ідентифікації. 

Сьогодні в Україні, як і в Афганістані, Ірані та Колумбії, гонитва за скорочення 
вибухонебезпечних предметів є найважливішим питанням. Трагедія сучасних конфліктів 
полягає не лише в тому, що технологічний розвиток дав людству зброю, здатну вбивати 
велику кількість людей за короткий час. Не менш сумним наслідком є те, що сучасні військові 
конфлікти залишають після себе величезні території, забруднені бомбами і снарядами, які не 
вибухають одразу, покинуті або заміновані. Все це призначене для вбивства, але, на жаль, 
зберігає цю здатність протягом десятиліть після завершення конфлікту. Через цей трагічний 
досвід багато країн, таких як Хорватія, були змушені продовжувати свої програми з пошуку та 
знешкодження вибухонебезпечних уламків, що залишилися після війни у 1990-х роках. Це 
дуже знайомий досвід для українців, яким досі доводиться десь мати справу зі смертельними 
небезпеками, створеними війнами 20-го століття. 

За попередніми оцінками, в дев’яти областях України (Дніпропетровська, Запорізька, 
Київська, Миколаївська, Сумська, Харківська, Херсонська, Чернігівська та Черкаська) 
потребують обстеження та, за необхідності, розмінування близько 470 тисяч гектарів земель 
сільгосппризначення. Зважаючи на такі потреби, 20 березня 2023 року оголошено про 
затвердження плану заходів із розмінування сільськогосподарських земель для сівби. 

 
Таблиця 1 – Результати робіт державної служби надзвичайних ситуацій у областях України 

з розмінування 

 
 
Станом на середину серпня 2022 року забруднення території України мінами та НВБ, 

спричинене широкомасштабним вторгненням Росії в Україну, зачепило територію площею 
300 000 км², що становить майже половину площі країни. За оцінками ООН, до липня 2022 
року приблизно 14,5 мільйонів людей проживатимуть на територіях, забруднених мінами та 
боєприпасами, що не вибухнули. 

Національне агентство України з надзвичайних ситуацій оцінює площу похованих 
наземних мін у 300 000 км², а час, необхідний для очищення, - у понад 10 років; станом на 
середину серпня українська влада повідомила, що очистила приблизно 620 км² і знешкодила 
понад 175 000 вибухових пристроїв. Українська влада оцінює час, необхідний для очищення 
Чорного моря від мін, у 5-7 років, що в цілому негативно впливає на природу [1-3]. 

Наразі важко навіть назвати точну площу небезпечної зони, оскільки військовослужбовці, 
відповідальні за розмінування навколо контрольно-пропускних пунктів, були замінені, а карти 



мінних загороджень могли бути втрачені. Також немає інформації про розташування мінних 
полів, залишених збройними силами після звільнення населених пунктів. Метою розмінування 
є зменшення мінної небезпеки до рівня, за якого люди можуть безпечно жити, а економічний, 
соціальний і фізіологічний розвиток має відбуватися без впливу і перешкод, спричинених 
обмеженнями, зумовленими впливом мін. 

Гуманітарне розмінування в Україні здійснюється, зокрема, державною організацією 
«Укроборонсервіс»: 

- протимінний броньований автомобіль «Дзор М»; 
- бронеавтомобіль протимінний «Козак»; 
- аварійно-рятувальні автомобілі. 
- система оптичного позиціонування TRIMBLE 5600; 
 - міношукачі; 
- та інше обладнання [9]. 
 
Таблиця 2 – Робота з очищення території України від ВНП з 2014-2021р.р. 

 
 
Очищені території повинні бути підтверджені як вільні від мін з високим ступенем 

достовірності. Для кожного нанесеного на карту мінного поля слід встановити пріоритети 
очищення, беручи до уваги соціальні та економічні чинники, а також погодні та ґрунтові 
умови. Усі кроки мають бути пов'язані з програмами інформування про мінну небезпеку, 
спрямованими на зменшення жертв серед цивільного населення від мін та інших 
вибухонебезпечних предметів. Ідентифікація забруднених територій допоможе відгородити 
людей від небезпеки і зробити незабруднені землі негайно доступними. 

За оцінкою Світового банку, повний комплекс робіт із гуманітарного розмінування України 
коштуватиме 37,4 млрд доларів. Наразі держава реалізує план з пріоритетного розмінування 
земель сільгосппризначення, за яким першочерговому обстеженню та очищенню підлягає 470 
тис. га сільськогосподарських земель.  

Розглянемо декілька автономних роботів для яких важливий високий коефіцієнт корисного 
навантаження. Пневматичні маніпулятори мають таку можливість у порівнянні з 
електричними маніпуляторами. Ще однією бажаною особливістю для автономних систем є 
мінімізація споживання енергії бортового джерела живлення. Це вимагає використання 
оптимального зворотного зв'язку для управління рухом маніпулятора. Можна зробити 
висновок, що управління третього порядку є реалістичним варіантом для ефективного 
управління пневматичними маніпуляторами. На практиці, в залежності від конструктивних 
параметрів маніпулятора, може бути неможливо виміряти весь вектор фази. 



У таких випадках важливо мінімізувати кількість датчиків, що використовуються для 
оптимального керування. Маніпулятори для виявлення мін повинні виконувати операцію 
пошуку міношукача і позиціонування пристрою розмінування. За допомогою представленого 
пневматичного маніпулятора імітується виявлення мін за допомогою інфрачервоного (ІЧ) 
детектора і позиціонування пристрою розмінування рис.1. 

 

 
Рисунок 1 – Робот-сапер Talon, який пройшов повний цикл випробувань та виготовляється 

серійно 
 
Кінцева частина маніпулятора оснащена міношукачем і пристроєм розмінування. 

Міношукач сканує траєкторію руху робота по мінному полю за допомогою маніпулятора.  
Після виявлення міни маніпулятор слідує за траєкторією руху нейтралізатора і встановлює 

нейтралізатор на виявлену міну. Нейтралізатор використовується для нагрівання міни лазером, 
поки вибухова речовина не загориться і не згорить. Якщо міна має металевий корпус, тепло 
проходить через корпус і ціль опромінюється до тих пір, поки температура внутрішньої стінки 
і температура вибухового наповнювача не перевищить температуру горіння. Якщо це 
пластиковий корпус, він опромінюється до тих пір, поки не проникне всередину і вибуховий 
наповнювач не загориться або від прямого лазерного променя, або коли полум'я запалить 
пластиковий корпус. Детектори мін надають інформацію про кут нахилу міни в режимі 
сканування маніпулятора. 

Або піти іншим шляхом, менш технологічним, більш дешевим, оскільки площа 
розмінування України велика, це все землі сільськогосподарського призначення рис.2. 

 

 



 
Рисунок 2 – Важкий роботизований комплекс для розмінування сільськогосподарськіх угідь 
 
Вінницька компанія Frendt представила надлегкий безпілотник-міношукач, який не 

підривається при наїзді на міну (рис.3). На машину можна встановити будь-які детектори, чи 
то метало- чи радари. Система дистанційно передає дані в офіс, прив’язуючи до GPS-
координат і ми маємо карту небезпечних предметів, яку використовують сапери, і їм набагато 
простіше підходити до кожної ділянки й проводити розмінування. 

 

 
Рисунок 3 – Безпілотник-міношукач від вінницької компанії Frendt 

 
Електричний наземний дрон-всюдихід «Мул» від київських розробників вже допомагає в 

розмінуванні Харкова. Розробку почали на початку осені 2022 року. На технологічному 
форумі Keep robotics представили вже другий екземпляр «Мула», і, за словами представника, в 
роботі вже є третій. Він везе до 400 кг і на одному заряді в залежності від умов може їхати 60-
80 км. Крім того, завантажений всюдихід може долати перешкоди до 20 см. 

Один «Мул» коштує близько $6000. Перший всюдихід, як повідомили в компанії, вже 
застосовують для розмінування в Харкові. 

 

 
Рисунок 4 – Електричний наземний дрон-всюдихід «Мул» 

 
ВИСНОВОК. Нині в Україні не має жодного власного зразка робота-сапера, який пройшов 

повний цикл випробувань та виготовляється серійно. Від закордонних партнерів в Україну у 



обмеженій кількості вже надішли такі зразки роботизованих комплексів розвідки та 
розмінування як Talon, Andros F6A, Codham, Digital Vanguard ROV. 

Таким чином, наразі не існує єдиного, універсального та високоефективного інструменту 
для пошуку та ідентифікації вибухонебезпечних речовин. Таким чином, єдиного, 
універсального та високоефективного засобу для пошуку та ідентифікації вибухонебезпечних 
речовин наразі не існує. Прийнятний рівень достовірності при виявленні цих об'єктів може 
бути досягнутий лише при комплексному використанні різних технічних засобів і з 
урахуванням безпеки операторів в ситуаціях, коли можуть бути використані реальні вибухові 
речовини. 
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