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МОДЕЛЬ МНОГОКАНАЛЬНОЙ ОПТИКО-ЭЛЕКТРОННОЙ СИСТЕМЫ ОБНАРУЖЕНИЯ 
ВОЗДУШНЫХ ОБЪЕКТОВ 

 
Д.М. МИЦКЕВИЧ, А.В. МАЗГО 

(Военная академия Республики Беларусь, Минск) 
 

Традиционная система воздушной разведки строится на основе активных 
однопозиционных радиолокационных станций (РЛС), и это порождает как минимум два 
негативных момента: 

активные однопозиционные РЛС, не оборудованные специальными средствами 
защиты, с высокой вероятностью могут быть поражены противорадиолокационными ра-
кетами (ПРР);  

в настоящее время в радиотехнических войсках Республики Беларусь продолжа-
ется эксплуатируются морально и физически устаревших образцов РЛС. 

Основу современных воздушных операций составляют массированные ракетно-
авиационные удары по наиболее важным объектам оборонного значения, а также 
объектам противовоздушной обороны (ПВО) – средствам воздушной разведки и огне-
вого поражения.  

Следовательно, в требуемой системе воздушной разведки наиболее важными 
являются средства обнаружения целей (в первую очередь — крылатых ракет) на малых 
и предельно малых высотах, обладающие свойством неуязвимости по отношению к ПРР. 

Таким образом, повышение устойчивости системы противовоздушной обороны в 
целом может быть достигнуто за счет использования средств разведки, основанных на 
иных физических принципах, в отличие от средств активной локации, легко 
обнаруживаемых и, соответственно, легко уничтожаемых противником [1]. 

С учетом вышесказанного, устойчивость системы воздушной разведки может 
быть существенно повышена в случае использования пассивных подсистем обнаруже-
ния. При этом обязательным условием является необходимость объединения их в еди-
ную информационную систему, обеспечивающую обмен информацией в режиме реаль-
ного времени и имеющую пространственно-разнесенную структуру на местности 
(подсистема информационного обмена). 

Требование к оперативности в доставке информации потребителю – должно 
быть реализовано в объединяющей среде – распределенной подсистеме информаци-
онного обмена, которая может быть легко реализована на основе компонентов сото-
вой связи, например, китайского производства. Такая подсистема информационного 
обмена реализуется в виде сотовой структуры, обладающей свойством адаптивной 
конфигурации каналов передачи информации и благодаря этому устойчивой к огне-
вому поражению. Указанная подсистема является сравнительно дешевой и может 
быть одновременно использована не только в интересах противовоздушной обороны, 
но и для обеспечения единого информационного обмена Вооруженных Сил и соответ-
ствующих силовых структур. 

Для реализации автоматизированных постов визуального наблюдения целесооб-
разно применять оптико-электронные системы (ОЭЛС) [2]. 

С помощью ОЭЛС получают информацию о: размерах, форме, положении, энер-
гетическом состоянии тел-объектов наблюдения, обнаружения, исследований. 



P
ol

ot
sk

S
U

281 

В настоящее время имеется масса разработок в области оптической локации. 
Но особый интерес представляет пассивная оптическая локация. Это обусловлено высо-
кой скрытностью, а следовательно, и помехозащищенностью данного метода. 

Предлагается модель системы, не имеющая аналогов в СНГ. Основное преиму-
щество данной модели заключается в параллельном обзоре пространства. Это позво-
ляет сопровождать неограниченное количество объектов, действующих в зоне ответ-
ственности системы с различных направлений. Тем самым обеспечивая обнаружение 
объектов в ответственном секторе, даже при продолжении сопровождения объекта 
за пределами ответственного сектора.  

В состав предлагаемой системы входят: четыре канала приема и обработки ин-
формации, устройство объединения изображения, устройство отображения информа-
ции, устройство управления дальномерами. 

Каждый из каналов системы осуществляет прием и обработку изображения, 
обработка включает в себя обнаружение движущихся объектов, определение их коор-
динат и курса. Имеется возможность сопряжения с лазерными дальномерами, в этом 
случае появляется возможность измерения дальности и скорости объектов.  

Устройство объединения делает возможным вывод нескольких видеопотоков 
на один экран.  

Дисплеи предназначены для отображения информации. 
Устройство управления дальномерами осуществляет наведение дальномеров 

на объект, по значению ошибки, вычисляемой в каждом из каналов. 
В состав каждого канала предлагаемой системы входит: приемное устройство 

(камера), устройство обнаружения и сопровождения целей, устройство измерения ко-
ординат, устройство отображения. 

Приемное устройство предназначено для приема сигналов оптического диапа-
зона волн и преобразование его в электрический сигнал цифровой формы. Приемное 
устройство представлено в виде видео камеры промышленного производства.  

Устройство обнаружения целей предназначено для обнаружения движущихся 
объектов на неподвижном фоне, их сопровождение в зоне действия системы и выдачи 
информации для отображения.  

Устройство измерения координат предназначено для определения координат 
цели относительно координат точки стояния системы. 

Устройство отображения предназначено для отображения обстановки, строба со-
провождения цели и ее координат. 

Устройство отображения представляет собой цифровой дисплей [3]. 
В докладе предложена имитационная модель многоканальной оптико-

электронной локационной системы обнаружения объектов, рассмотрена структурная 
схема имитационной модели многоканальной оптико-электронной локационной 
системы обнаружения объектов. Анализ предложенной системы показал возможность 
ее применения для обнаружения объектов. 

Главным преимуществом разработанной ОЭЛС является ее многоканальность 
по количеству сопровождаемых объектов, что достигается за счет параллельного обзора 
пространства.  

Разработанную многоканальную оптико-электронную локационную систему 
можно применять вместо постов визуального наблюдения или совместно с ними. Ис-
пользование ОЭЛС позволяет избежать субъективных факторов, влияющих на качество 
обнаружения и сопровождения, к тому же один оператор может наблюдать за большим 
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количеством камер, а следовательно, и за большим объемом пространства, что приве-
дет к увеличению количества объектов сопровождаемых одним оператором. 
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