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В последние столетия стремительно развивались технологии с беспи-
лотными управлениями. На данный период беспилотные летальные аппа-
раты (БПЛА) не имеют кабины для экипажа, вследствие чего теряется не-
обходимость в средствах защиты и жизнеобеспечения пилота, что позво-
ляет уменьшить вес аппарата с помощью использования композитных ма-
териалов в конструкции. Приведенные факторы позволяют обеспечить 
минимизацию радиолокационной заметности и перенос большей полезной 
нагрузки. Исходя из всех положительных качеств БПЛА можно выделить 
один негативный момент: при использование его против союзных войск 
возникает необходимость поиска и обнаружения БПЛА противника [1].  

В данном исследовании рассмотрены варианты построения прибора 
для обнаружения БПЛА на базе тепловизионной камеры [2]. В качестве 
объектива были рассмотрены светосильные объективы с разными пара-
метрами. В качестве приемника излучения – неохлаждаемые микроболо-
метрические матрицы и охлаждаемые КРТ-матрицы.  

В результате исследования было разработано две физико-
математических модели и конструкции камер. Первая, портативная, не-
больших габаритов, состоящая из неохлаждаемой микроболометрическиой 
матрицы и короткофокусного объектива, способная обнаружить аппарат 
на расстоянии 3-8 км. Вторая, использующая охлаждаемую КРТ-матрицу и 
объектив с переменным фокусным расстоянием, способна обнаружить 
аппарат на расстоянии 10-30 км.  
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