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ченной для ДЗЗ, при разработке оптических узлов космических аппаратов 
(КА) исправление данной аберрации требует обеспечения повышенных 
значений точности при геометрической калибровке элементов внутреннего 
ориентирования оптико-электронных приборов (ОЭП).  

Авторами проведен анализ существующих методов проведения геометри-
ческой калибровки. Наиболее распространенным в настоящий момент являет-
ся использование коллимационной схемы с матрицей исследуемого ОЭП в 
качестве средства фиксирования. При выборе метода для изготовления тест-
объектов (ТО) основополагающими параметрами являются конечная точность 
калибровочных элементов и стоимость их изготовления. Создание универ-
сального ТО на основе излучающей ПЗС-матрицы представляет собой высо-
коэффективное решение задачи по оптимизации процесса геометрической 
калибровки оптической системы (ОС). Сущность предлагаемого метода за-
ключается в по-пиксельном сравнении ТО и его изображения на приемной 
матрице (ФП). При известных координатах Y (элементов ТО) и строгой пе-
риодичности их распределения возможен расчет отклонения ∆Y’ (элементов 
изображения ТО). Для оптимальной работы алгоритма следует использовать 
матрицу с субпикселями, фор-
ма которых максимально при-
ближена к квадрату, и показа-
телем активности пикселей 
RGB (255, 0, 0), что соответст-
вует красному объекту на чер-
ном фоне (рисунок).  

Поскольку для телескопических систем разрешающая способность вы-
ше на длинных волнах. Достоинством является возможность создания 
электронного ТО с параметрами, подходящими для систем, работающих в 
мультиспектральном режиме.  
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В оптических системах обработки информации с большим успехом при-
меняются когерентные оптические процессоры, предназначенные для спек-
тральной фильтрации изображений, распознавания образов [1].  
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Наша работа посвящена исследованиям предельных характеристик 
цифрового оптико-электронного процессора, которые ограничены ди-
фракционными эффектами и матричной структурой устройств ввода и вы-
вода оптического сигнала, с целью оптимизации параметров компонентов 
процессора [2].   

 Разработанная физико-математическая модель КОЭП позволила уста-
новить предельные характеристики процессора такие как спектральная 
пространственная полоса пропускания и спектральное разрешение [3]. Ис-
следование модели процессора показало, что: 

1. Диаметр входного зрачка фурье-объектива определяется размерами 
пространственно-временного модулятора света и размером пикселей этого 
модулятора.  

2. Максимальная полоса пропускания процессора наступает, когда ра-
диус входного зрачка объектива равен размеру матрицы модулятора.  

3. Для определения спектрального разрешения предлагается использо-
вать понятие оптимальной фазы, когда разрешаемые дифракционные мак-
симумы совпадают с центрами пикселей приемника.  
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Лидар представляет собой дальномер, работающий в оптическом диа-
пазоне длин волн с активным режимом фоновой подсветки. В системах 
управления беспилотными автомобилями используются лидары скани-
рующего типа. Сканирующие лидары формируют двумерную или трех-
мерную картинку окружающего пространства. Для улучшения ориентиро-




