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(57) 1. Оптико-телевізійна система керування вог-
нем, що містить оптико-електронний модуль, блок
керування механізмами системи керування вог-
нем, блок озброєння, привід вертикального наве-
дення, привід горизонтального наведення, пульт
командира системи керування вогнем, відеомоні-
тор командира, електродвигун приводу вертика-
льного наведення та електродвигун приводу гори-
зонтального наведення, при цьому до складу
оптико-електронного модуля входять лазерний
далекомір, вузькокутова телевізійна камера, ши-
рококутова телевізійна камера та комутатор теле-
візійних сигналів, привід вертикального наведення,
електродвигун вертикального наведення, привід
горизонтального наведення та електродвигун го-
ризонтального наведення виконано розташовани-
ми у башті, пульт командира системи керування
вогнем та відеомонітор командира виконано роз-
ташованими в корпусі носія, причому вихід вузько-
кутової телевізійної камери та вихід ширококутової
телевізійної камери з'єднано з комутатором теле-
візійних сигналів, блок керування механізмами
системи керування вогнем з'єднаний через першу
шину обміну даними та кабель передачі відеосиг-
налів з оптико-електронним модулем, а через тре-
тю шину обміну даними -  з блоком озброєння,
привід вертикального наведення механічно з'єд-
наний з оптико-електронним модулем, блоком
озброєння та з електродвигуном вертикального
наведення, привід горизонтального наведення
механічно з'єднаний з корпусом носія та з елект-

родвигуном горизонтального наведення, а вихід
пульта командира системи керування вогнем спо-
лучений з відеомонітором командира, яка відріз-
няється тим, що до складу оптико-телевізійної
системи керування вогнем додатково введено
блок керування цифровим стабілізатором, оберто-
вий контактний пристрій, систему панорамного
бачення, підсилювач вертикального наведення,
підсилювач горизонтального наведення, перший
вимірювальний пристрій, датчик положення, дру-
гий вимірювальний пристрій, пульт оператора сис-
теми керування вогнем, пульт командира керуван-
ня цифровим стабілізатором, пульт оператора
керування цифровим стабілізатором та відеомоні-
тор оператора, при цьому оптико-електронний
модуль додатково містить оптичний коліматор та
пристрій нагрівання захисного скла, обертовий
контактний пристрій містить рухому частину та
нерухому частину, до складу блока озброєння до-
датково введені електромагніти спусків, до складу
блока керування механізмами системи керування
вогнем додатково введені контролер блока керу-
вання механізмами та пристрій вводу/виводу бло-
ка керування механізмами, причому система па-
норамного бачення двостороннім зв'язком
з'єднана з рухомою частиною обертового контакт-
ного пристрою, вхід підсилювача вертикального
наведення з'єднаний з першим виходом блока
керування цифровим стабілізатором, перший вихід
підсилювача вертикального наведення з'єднаний з
електродвигуном вертикального наведення, який є
механічно сполученим з приводом вертикального
наведення, другий вихід підсилювача вертикаль-
ного наведення з'єднаний з першими входами
електромагнітів спусків блока озброєння та стопо-
рами приводів, вхід підсилювача горизонтального
наведення з'єднаний з другим виходом блока ке-
рування цифровим стабілізатором, перший вихід
підсилювача горизонтального наведення з'єдна-
ний з електродвигуном горизонтального наведен-
ня, який є механічно сполученим з приводом гори-
зонтального наведення, другий вихід підсилювача
горизонтального наведення з'єднаний з другими
входами електромагнітів спусків блока озброєння
та стопорами приводів, вхід першого вимірюваль-
ного пристрою з'єднаний з виходом приводу вер-
тикального наведення, вихід першого вимірюваль-
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ного пристрою з'єднаний з першим входом блока
керування цифровим стабілізатором, вихід датчи-
ка положення з'єднаний з третім входом блока
керування цифровим стабілізатором, вхід другого
вимірювального пристрою з'єднаний з виходом
приводу горизонтального наведення, який механі-
чно з'єднує башту з корпусом носія, через двигун
горизонтального наведення, вихід другого вимірю-
вального пристрою з'єднаний з четвертим входом
блока керування цифровим стабілізатором, оптич-
ний коліматор та пристрій нагрівання захисного
скла з'єднані через першу шину обміну даними з
пристроєм вводу/виводу блока керування механі-
змами, пристрій вводу/виводу через першу, третю,
четверту, п'яту шини обміну даними з'єднаний,
відповідно, з оптико-електронним модулем, бло-
ком озброєння, рухомою частиною обертового
контактного пристрою та блоком керування циф-
ровим стабілізатором, пристрій вводу/виводу че-
рез кабель передачі відеосигналів з'єднаний з дру-
гим входом блока керування цифровим
стабілізатором, блок керування цифровим стабілі-
затором через шосту шину обміну даними та ка-
бель передачі відеосигналів з'єднаний з рухомою
частиною обертового контактного пристрою, конт-
ролер блока керування механізмами та пристрій

вводу/виводу з'єднані між собою через другу шину
обміну даними.
2. Оптико-телевізійна система керування вогнем
за п. 1, яка відрізняється тим, що разом з пуль-
том командира системи керування вогнем та від-
еомонітором командира у корпусі носія розміщені
пульт оператора системи керування вогнем, пульт
командира керування цифровим стабілізатором,
пульт оператора керування цифровим стабіліза-
тором та відеомонітор оператора.
3. Оптико-телевізійна система керування вогнем
за п. 1 та п. 2, яка відрізняється тим, що пульт
оператора системи керування вогнем з'єднаний
двостороннім зв'язком з пультом командира сис-
теми керування вогнем, пульт оператора системи
керування вогнем з'єднаний з входом відеомоніто-
ра оператора, пульт командира керування цифро-
вим стабілізатором з'єднаний восьмою шиною з
пультом командира системи керування вогнем,
пульт оператора керування цифровим стабіліза-
тором з'єднаний двостороннім зв'язком з пультом
командира керування цифровим стабілізатором,
пульт командира системи керування вогнем через
сьому шину обміну даними та кабель передачі
відеосигналів з'єднаний з нерухомою частиною
обертового контактного пристрою.

Корисна модель відноситься до галузі озбро-
єння, зокрема, до систем прицілювання та наве-
дення, що використовують телевізійні, тепловізійні
та дальномірні прилади та системи керування, які
входять, наприклад, до складу бойової машини
піхоти БМП або БТР, а саме, до оптико-
телевізійних систем управління вогнем.

Корисна модель може бути застосована для
підвищення точності наведення та надійності сис-
тем озброєння, які встановлюються на танках,
БМП або колісних бронетранспортерах типу БТР-
70, БТР-80 та іх модифікаціях.

Відомий пристрій для автоматичного наведен-
ня гармати бойової машини за допомогою телека-
мери, який містить прицільний блок, що механічно
зв'язаний з системою озброєння (гарматою, грана-
тометом, кулеметом) бойової машини, наприклад,
БМП, при цьому до складу прицільного блока вхо-
дить, наприклад, телевізійна камера [1].

Відомим технічним рішенням є система керу-
вання вогнем танка,  яка містить прицільний блок,
встановлений на башті, при цьому до складу при-
цільного блока включені дальномір, тепловізор
або декілька телевізійних камер [2].

З системою озброєння пристрою механічно
зв'язані датчики кутової швидкості та привід сис-
теми стабілізації озброєння. Датчики кутової
швидкості реагують на значення кутової швидко-
сті, наприклад, відносно двох осей - азимута та
кута місця.  Привід системи стабілізації виконує
переміщення і стабілізацію кутового положення
системи озброєння носія відносно двох зазначених
осей. Інформаційний вихід прицільного блока, тоб-
то вихід телевізійної камери чи камер, підключе-
ний до входу блока стеження (наприклад, відео-

монітора), вихід якого підключений до входу блока
множення та першого входу суматора сигналів
стеження. По кожній з координат вихід відповідно-
го датчика кутової швидкості з'єднаний з першим
входом суматора сигналів керування та входом
інтегратора. Вихід інтегратора підключений до
другого входу суматора сигналів стеження. Вихід
суматора сигналів стеження через блок, що дифе-
ренціює, підключений до другого входу суматора
сигналів керування. Окрім цього, вихід блока сте-
ження через блок множення підключений до тре-
тього входу суматора сигналів керування. Вихід
суматора сигналів керування підключений до вхо-
дів блока керування приводу системи стабілізації,
вихід блоків керування приводу підключений до
керуючих входів приводу системи стабілізації.

Робота відомого пристрою базується на фор-
муванні сигналів керування, які залежать від куто-
вої швидкості та положення цілі в полі зору телеві-
зійної камери. Сигнали керування з виходів блока
множення та блока, що диференціює, надходять
до входів суматора, де додаються до сигналів да-
тчиків кутової швидкості, механічно сполучених із
стабілізатором системи озброєння. Виходи сума-
торів сигналів керування підключені до входів бло-
ка керування системи стабілізації, внаслідок чого
привід пристрою переміщає систему озброєння та
прицільний блок у напрямку на визначене поло-
ження цілі, що рухається.

Недоліком відомого пристрою є відсутність
можливості наведення на ціль дальноміра, оптич-
на вісь якого повинна знаходитися у полі зору те-
левізійної камери прицільного блока і положення
якої повинно бути стабілізоване у напрямку на ціль
у разі руху носія системи озброєння. Ще одним
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недоліком відомого пристрою є неврахування кін-
цевої відстані - бази між віссю озброєння, напри-
клад, віссю гармати та віссю прицілу, зокрема,
віссю телекамери, а також відсутність можливості
застосування різних типів озброєння, кожний із
яких відрізняється, наприклад, значеннями швид-
кості снаряду, балістичною дальністю пострілу,
деривацією та іншими параметрами.

Найбільш близьким технічним рішенням як по
суті, так і по результату, що досягається, яке об-
рано за найближчий аналог (прототип) є оптико-
телевізійна система управління вогнем, яка міс-
тить оптико-електронний модуль, блок управління
механізмами системи управління вогнем, блок
озброєння, привід вертикального наведення, при-
від горизонтального наведення, пульт командира
системи управління вогнем, відеомонітор коман-
дира, електродвигун приводу вертикального наве-
дення та електродвигун приводу горизонтального
наведення, при цьому до складу оптико-
електронного модуля входять лазерний дально-
мір, вузькокутова телевізійна камера, ширококуто-
ва телевізійна камера та комутатор телевізійних
сигналів, привід вертикального наведення, елект-
родвигун вертикального наведення, привід гори-
зонтального наведення та електродвигун горизон-
тального наведення виконано розташованими у
башті, пульт командира системи управління вог-
нем та відеомонітор командира виконано розта-
шованими в корпусі носія, причому вихід вузькоку-
тової телевізійної камери та вихід ширококутової
телевізійної камери з'єднано з комутатором теле-
візійних сигналів, блок управління механізмами
системи управління вогнем з'єднаний через першу
шину обміну даними та кабель передачі відеосиг-
налів з оптико-електронним модулем, а через тре-
тю шину обміну даними -  з блоком озброєння,
привід вертикального наведення механічно з'єд-
наний з оптико-електронним модулем, блоком
озброєння та електродвигуном вертикального на-
ведення, привід горизонтального наведення меха-
нічно з'єднаний з корпусом носія на електродвигу-
ном горизонтального наведення, а вихід пульта
командира системи управління вогнем сполучений
з відеомонітором командира [3].

До недоліків відомої оптико-телевізійної сис-
теми управління вогнем, яка обрана за найближ-
чий аналог (прототип), відноситься те, що не за-
безпечується якість визначення цілей та точність
наведення зброї на виявлену ціль, а також відсут-
ність можливості застосування різних типів озбро-
єння, кожний із яких відрізняється бойовими пара-
метрами.

В основу корисної моделі покладено задачу
шляхом зміни конструкції оптико-телевізійної сис-
теми управління вогнем та додаткового введення
до складу зазначеної системи нових конструктив-
них елементів, забезпечити підвищення ефектив-
ності визначення цілей та точність наведення
зброї на виявлену ціль.

Суть корисної моделі в оптико-телевізійній си-
стемі управління вогнем, яка містить містить опти-
ко-електронний модуль, блок управління механіз-
мами системи управління вогнем, блок озброєння,
привід вертикального наведення, привід горизон-
тального наведення, пульт командира системи

управління вогнем, відеомонітор командира, елек-
тродвигун приводу вертикального наведення та
електродвигун приводу горизонтального наведен-
ня, при цьому до складу оптико-електронного мо-
дуля входять лазерний дальномір, вузькокутова
телевізійна камера, ширококутова телевізійна ка-
мера та комутатор телевізійних сигналів, привід
вертикального наведення, електродвигун вертика-
льного наведення, привід горизонтального наве-
дення та електродвигун горизонтального наведен-
ня виконано розташованими у башті, пульт
командира системи управління вогнем та відеомо-
нітор командира виконано розташованими в кор-
пусі носія, причому вихід вузькокутової телевізій-
ної камери та вихід ширококутової телевізійної
камери з'єднано з комутатором телевізійних сиг-
налів, блок управління механізмами системи
управління вогнем з'єднаний через першу шину
обміну даними та кабель передачі відеосигналів з
оптико-електронним модулем, а через третю шину
обміну даними - з блоком озброєння, привід вер-
тикального наведення механічно з'єднаний з опти-
ко-електронним модулем, блоком озброєння та з
електродвигуном вертикального наведення, привід
горизонтального наведення механічно з'єднаний з
корпусом носія та з електродвигуном горизонталь-
ного наведення, а вихід пульта командира системи
управління вогнем сполучений з відеомонітором
командира, полягає в тому, що до складу оптико-
телевізійної системи управління вогнем додатково
введено блок управління цифровим стабілізато-
ром, обертовий контактний пристрій, систему па-
норамного бачення, підсилювач вертикального
наведення, підсилювач горизонтального наведен-
ня, перший вимірювальний пристрій, датчик поло-
ження, другий вимірювальний пристрій, пульт опе-
ратора системи управління вогнем, пульт
командира управління цифровим стабілізатором,
пульт оператора управління цифровим стабіліза-
тором та відеомонітор оператора. Суть корисної
моделі полягає і в тому, що оптико-електронний
модуль додатково містить оптичний коліматор та
пристрій нагрівання захисного скла, обертовий
контактний пристрій містить рухому частину та
нерухому частину, до складу блока озброєння до-
датково введені електромагніти спусків, до складу
блоку управління механізмами системи управління
вогнем додатково введені контролер блока управ-
ління механізмами та пристрій вводу/виводу блока
управління механізмами. Суть корисної моделі
полягає також і в тому, що система панорамного
бачення двостороннім зв'язком з'єднана з рухо-
мою частиною обертового контактного пристрою,
вхід підсилювача вертикального наведення з'єд-
наний з першим виходом блока управління циф-
ровим стабілізатором, перший вихід підсилювача
вертикального наведення з'єднаний з електродви-
гуном вертикального наведення, який є механічно
сполученим з приводом вертикального наведення,
другий вихід підсилювача вертикального наведен-
ня з'єднаний з першими входами електромагнітів
спусків блока озброєння та стопорами приводів,
вхід підсилювача горизонтального наведення з'єд-
наний з другим виходом блока управління цифро-
вим стабілізатором, перший вихід підсилювача
горизонтального наведення з'єднаний з електро-
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двигуном горизонтального наведення, який є ме-
ханічно сполученим з приводом горизонтального
наведення, другий вихід підсилювача горизонта-
льного наведення з'єднаний з другими входами
електромагнітів спусків блока озброєння та стопо-
рами приводів, вхід першого вимірювального при-
строю з'єднаний з виходом приводу вертикального
наведення, вихід першого вимірювального при-
строю з'єднаний з першим входом блока управлін-
ня цифровим стабілізатором, вихід датчика поло-
ження з'єднаний з третім входом блока управління
цифровим стабілізатором, вхід другого вимірюва-
льного пристрою з'єднаний з виходом приводу
горизонтального наведення, який механічно з'єд-
нує башту з корпусом носія, через двигун горизон-
тального наведення, вихід другого вимірювального
пристрою з'єднаний з четвертим входом блока
управління цифровим стабілізатором, оптичний
коліматор та пристрій нагрівання захисного скла
з'єднані через першу шину обміну даними з при-
строєм вводу/виводу блоку управління механізма-
ми, пристрій вводу/виводу через першу, третю,
четверту, п'яту шини обміну даними з'єднаний,
відповідно, з оптико-електронним модулем, бло-
ком озброєння, рухомою частиною обертового
контактного пристрою та блоком управління циф-
ровим стабілізатором, пристрій вводу/виводу че-
рез кабель передачі відеосигналів з'єднаний з дру-
гим входом блоку управління цифровим
стабілізатором, блок управління цифровим стабі-
лізатором через шосту шину обміну даними та
кабель передачі відеосигналів з'єднаний з рухо-
мою частиною обертового контактного пристрою,
контролер блока управління механізмами та при-
стрій вводу/виводу з'єднані між собою через другу
шину обміну даними. Новим в корисній моделі є й
те, що разом з пультом командира системи управ-
ління вогнем та відеомонітором командира у кор-
пусі носія розміщені пульт оператора системи
управління вогнем, пульт командира управління
цифровим стабілізатором, пульт оператора
управління цифровим стабілізатором та відеомо-
нітор оператора, пульт оператора системи управ-
ління вогнем з'єднаний двостороннім зв'язком з
пультом командира системи управління вогнем,
пульт оператора системи управління вогнем з'єд-
наний з входом відеомонітора оператора, пульт
командира управління цифровим стабілізатором
з'єднаний восьмою шиною з пультом командира
системи управління вогнем, пульт оператора
управління цифровим стабілізатором з'єднаний
двостороннім зв'язком з пультом командира
управління цифровим стабілізатором, а пульт ко-
мандира системи управління вогнем через сьому
шину обміну даними та кабель передачі відеосиг-
налів з'єднаний з нерухомою частиною обертового
контактного пристрою.

Порівняльний аналіз технічного рішення із
прототипом дозволяє зробити висновок, що опти-
ко-телевізійна система управління вогнем, яка
заявляється, відрізняється від прототипу тим, що
до складу оптико-телевізійної системи управління
вогнем додатково введено блок управління циф-
ровим стабілізатором, обертовий контактний при-
стрій, систему панорамного бачення, підсилювач
вертикального наведення, підсилювач горизонта-

льного наведення, перший вимірювальний при-
стрій, датчик положення, другий вимірювальний
пристрій, пульт оператора системи управління
вогнем, пульт командира управління цифровим
стабілізатором, пульт оператора управління циф-
ровим стабілізатором та відеомонітор оператора,
при цьому оптико-електронний модуль додатково
містить оптичний коліматор та пристрій нагрівання
захисного скла, обертовий контактний пристрій
містить рухому частину та нерухому частину, до
складу блока озброєння додатково введені елект-
ромагніти спусків, до складу блоку управління ме-
ханізмами системи управління вогнем додатково
введені контролер блока управління механізмами
та пристрій вводу/виводу блока управління меха-
нізмами, причому система панорамного бачення
двостороннім зв'язком з'єднана з рухомою части-
ною обертового контактного пристрою, вхід підси-
лювача вертикального наведення з'єднаний з пе-
ршим виходом блока управління цифровим
стабілізатором, перший вихід підсилювача верти-
кального наведення з'єднаний з електродвигуном
вертикального наведення, який є механічно спо-
лученим з приводом вертикального наведення,
другий вихід підсилювача вертикального наведен-
ня з'єднаний з першими входами електромагнітів
спусків блока озброєння та стопорами приводів,
вхід підсилювача горизонтального наведення з'єд-
наний з другим виходом блока управління цифро-
вим стабілізатором, перший вихід підсилювача
горизонтального наведення з'єднаний з електро-
двигуном горизонтального наведення, який є ме-
ханічно сполученим з приводом горизонтального
наведення, другий вихід підсилювача горизонта-
льного наведення з'єднаний з другими входами
електромагнітів спусків блока озброєння та стопо-
рами приводів, вхід першого вимірювального при-
строю з'єднаний з виходом приводу вертикального
наведення, вихід першого вимірювального при-
строю з'єднаний з першим входом блока управлін-
ня цифровим стабілізатором, вихід датчика поло-
ження з'єднаний з третім входом блока управління
цифровим стабілізатором, вхід другого вимірюва-
льного пристрій з'єднаний з виходом приводу го-
ризонтального наведення, який механічно з'єднує
башту з корпусом носія, через двигун горизонта-
льного наведення, вихід другого вимірювального
пристрою з'єднаний з четвертим входом блока
управління цифровим стабілізатором, оптичний
коліматор та пристрій нагрівання захисного скла
з'єднані через першу шину обміну даними з при-
строєм вводу/виводу блоку управління механізма-
ми, пристрій вводу/виводу через першу, третю,
четверту, п'яту шини обміну даними з'єднаний,
відповідно, з оптико-електронним модулем, бло-
ком озброєння, рухомою частиною обертового
контактного пристрою та блоком управління циф-
ровим стабілізатором, пристрій вводу/виводу че-
рез кабель передачі відеосигналів з'єднаний з дру-
гим входом блоку управління цифровим
стабілізатором, блок управління цифровим стабі-
лізатором через шосту шину обміну даними та
кабель передачі відеосигналів з'єднаний з рухо-
мою частиною обертового контактного пристрою,
контролер блока управління механізмами та при-
стрій вводу/виводу з'єднані між собою через другу
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шину обміну даними, разом з пультом командира
системи управління вогнем та відеомонітором ко-
мандира у корпусі носія розміщені пульт операто-
ра системи управління вогнем, пульт командира
управління цифровим стабілізатором, пульт опе-
ратора управління цифровим стабілізатором та
відеомонітор оператора, пульт оператора системи
управління вогнем з'єднаний двостороннім зв'яз-
ком з пультом командира системи управління вог-
нем, пульт оператора системи управління вогнем
з'єднаний з входом відеомонітора оператора,
пульт командира управління цифровим стабіліза-
тором з'єднаний восьмою шиною з пультом ко-
мандира системи управління вогнем, пульт опера-
тора управління цифровим стабілізатором
з'єднаний двостороннім зв'язком з пультом коман-
дира управління цифровим стабілізатором, пульт
командира системи управління вогнем через сьо-
му шину обміну даними та кабель передачі відео-
сигналів з'єднаний з нерухомою частиною оберто-
вого контактного пристрою.

Таким чином, оптико-телевізійна система
управління вогнем, що заявляється, відповідають
критерію корисної моделі «новизна».

Суть корисної моделі в оптико-телевізійній си-
стемі управління вогнем, що заявляється, поясню-
ється за допомогою ілюстрацій, де на Фіг.1 пред-
ставлена блок-схема зазначеної оптико-
телевізійної системи управління вогнем, яка заяв-
ляється.

Оптико-телевізійна система управління вогнем
(позиція 1) містить (див. блок-схему на Фіг.1) опти-
ко-електронний модуль 2, блок З управління меха-
нізмами системи управління вогнем, блок 4 озбро-
єння, привід 5 вертикального наведення, привід 6
горизонтального наведення, пульт 7 командира
системи управління вогнем, відеомонітор 8 коман-
дира, електродвигун 9 приводу 5 вертикального
наведення та електродвигун 10 приводу 6 горизо-
нтального наведення. Конструктивно до складу
оптико-електронного модуля 2 входять лазерний
дальномір 11, вузькокутова телевізійна камера 12,
ширококутова телевізійна камера 13 та комутатор
14 телевізійних сигналів. Конструктивно привід 5
вертикального наведення, електродвигун 9 верти-
кального наведення, привід 6 горизонтального
наведення та електродвигун 10 горизонтального
наведення виконано розташованими у башті 15.
Пульт 7 командира системи управління вогнем та
відеомонітор 8 командира конструктивно виконано
розташованими у корпусі носія 16. Конструктивно і
технологічно вихід вузькокутової телевізійної ка-
мери 12 та вихід ширококутової телевізійної каме-
ри 13 з'єднано з комутатором 14 телевізійних сиг-
налів. Блок 3 управління механізмами системи
управління вогнем з'єднаний через першу шину 17
обміну даними та кабель 18 передачі відеосигна-
лів з оптико-електронним модулем 2, а через тре-
тю шину 19 обміну даними - з блоком 4 озброєння.
Привід 5 вертикального наведення механічно з'єд-
наний з оптико-електронним модулем 2, блоком 4
озброєння та з електродвигуном 9 вертикального
наведення. Привід 6 горизонтального наведення
механічно з'єднаний з корпусом носія 16 та з елек-
тродвигуном 10 горизонтального наведення, а
вихід пульта 7 командира системи управління вог-

нем сполучений з відеомонітором 8 командира.
Конструктивно до складу оптико-телевізійної сис-
теми 1 управління вогнем додатково введено блок
20 управління цифровим стабілізатором, оберто-
вий контактний пристрій 21, систему 22 панорам-
ного бачення, підсилювач 23 вертикального наве-
дення, підсилювач 24 горизонтального наведення,
перший вимірювальний пристрій 25, датчик поло-
ження 26, другий вимірювальний пристрій 27,
пульт 28 оператора системи управління вогнем,
пульт 29 командира управління цифровим стабілі-
затором, пульт 30 оператора управління цифро-
вим стабілізатором та відеомонітор 31 оператора.
Оптико-електронний модуль 2 додатково містить
оптичний коліматор 32 та пристрій 33 нагрівання
захисного скла. Обертовий контактний пристрій 21
конструктивно містить рухому частину 34 та неру-
хому частину 35. До складу блока озброєння 4
додатково введені електромагніти спусків 36. До
складу блоку 3 управління механізмами системи
управління вогнем додатково введені контролер
37 блока управління механізмами та пристрій 38
вводу/виводу блока 3 управління механізмами.
Конструктивно і технологічно система 22 панорам-
ного бачення двостороннім зв'язком з'єднана з
рухомою частиною 34 обертового контактного
пристрою 21. Вхід підсилювача 23 вертикального
наведення з'єднаний з першим виходом блока 20
управління цифровим стабілізатором. Перший
вихід підсилювача 23 вертикального наведення
з'єднаний з електродвигуном 9 вертикального на-
ведення, який є механічно сполученим з приводом
5 вертикального наведення. Другий вихід підсилю-
вача 23 вертикального наведення з'єднаний з пе-
ршими входами електромагнітів спусків 36 блока 4
озброєння та зі стопорами приводів 39. Вхід підси-
лювача 24 горизонтального наведення з'єднаний з
другим виходом блока 20 управління цифровим
стабілізатором. Перший вихід підсилювача 24 го-
ризонтального наведення з'єднаний з електродви-
гуном 10 горизонтального наведення, який є меха-
нічно сполученим з приводом 6 горизонтального
наведення, а другий вихід підсилювача 24 горизо-
нтального наведення з'єднаний з другими входами
електромагнітів спусків 36 блока 4 озброєння та зі
стопорами приводів 39. Технологічно вхід першого
вимірювального пристрою 25 з'єднаний з виходом
приводу 5 вертикального наведення, а вихід пер-
шого вимірювального пристрою 25 з'єднаний з
першим входом блока 20 управління цифровим
стабілізатором. Вихід датчика положення 26 з'єд-
наний з третім входом блока 20 управління циф-
ровим стабілізатором. Вхід другого вимірювально-
го пристрою 27 з'єднаний з виходом приводу 6
горизонтального наведення, який механічно з'єд-
нує башту 15 з корпусом носія 16 через двигун 10
горизонтального наведення. Вихід другого вимі-
рювального пристрою 27 з'єднаний з четвертим
входом блока 20 управління цифровим стабіліза-
тором. Оптичний коліматор 32 та пристрій 33 на-
грівання захисного скла технологічно з'єднані че-
рез першу шину 17 обміну даними з пристроєм 38
вводу/виводу блоку 3 управління механізмами.
Пристрій 38 вводу/виводу через першу (позиція
17), третю (позиція 19), четверту (позиція 40), п'яту
(позиція 41) шини обміну даними з'єднаний, відпо-
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відно, з оптико-електронним модулем 2, блоком 4
озброєння, рухомою частиною 34 обертового кон-
тактного пристрою 21 та блоком 20 управління
цифровим стабілізатором. Також пристрій 38 вво-
ду/виводу через кабель 18 передачі відеосигналів
з'єднаний з другим входом блоку 20 управління
цифровим стабілізатором. Блок 20 управління
цифровим стабілізатором через шосту шину 42
обміну даними та кабель 18 передачі відеосигна-
лів технологічно з'єднаний з рухомою частиною 34
обертового контактного пристрою 21. Контролер
37 блока 3 управління механізмами та пристрій 38
вводу/виводу з'єднані між собою через другу шину
43 обміну даними. Конструктивно і технологічно
разом з пультом 7 командира системи управління
вогнем та відеомонітором 8 командира у корпусі
носія 16 розміщені пульт 28 оператора системи
управління вогнем, пульт 29 командира управлін-
ня цифровим стабілізатором, пульт 30 оператора
управління цифровим стабілізатором та відеомо-
нітор 31 оператора. Технологічно пульт 28 опера-
тора системи управління вогнем з'єднаний дво-
стороннім зв'язком з пультом 7 командира системи
управління вогнем. Пульт 28 оператора системи
управління вогнем з'єднаний з входом відеомоні-
тора 31 оператора. Пульт командира 29 управлін-
ня цифровим стабілізатором з'єднаний восьмою
шиною 44 з пультом командира 7 системи управ-
ління вогнем. Пульт оператора ЗО управління ци-
фровим стабілізатором технологічно з'єднаний
двостороннім зв'язком з пультом 29 командира
управління цифровим стабілізатором. Пульт 7 ко-
мандира системи управління вогнем через сьому
шину 45 обміну даними та кабель 18 передачі від-
еосигналів з'єднаний з нерухомою частиною 35
обертового контактного пристрою 21.

Оптико-телевізійна система управління вогнем
(позиція 1) (яка заявляється) працює таким чином
(див. схему на Фіг.1).

Керуючі сигнали для оптико-електронного мо-
дуля 2 формуються командиром з пульта 7 коман-
дира системи управління вогнем та пульта 29
управління командира цифровим стабілізатором
або оператором з пульта 28 оператора системи
управління вогнем та з пульта 30 управління опе-
ратора цифровим стабілізатором, які відобража-
ються на відеомоніторі 8 командира та відеомоні-
торі 31 оператора.

При цьому восьма шина 44 обміну даними за-
безпечує багатоканальний двосторонній цифровий
зв'язок пульта 7 командира системи управління
вогнем та пульта 29 управління командира циф-
ровим стабілізатором.

Ці сигнали також через сьому шину 45  обміну
даними, нерухому частину 35 та рухому частину
34 обертового контактного пристрою 21 та шосту
шину 42 обміну даними поступають до блока 20
управління цифровим стабілізатором.

Далі зазначені керуючі сигнали після перетво-
рення із системи координат носія 16 у систему
координат башти 15 з першого виходу блока 20
управління цифровим стабілізатором поступають
на вхід підсилювача 23 вертикального наведення,
а з другого виходу - на вхід підсилювача 24 гори-
зонтального наведення. Підсилювачі (позиція 23)
та (позиція 24) із цифрового коду формують ана-

логові сигнали управління для електродвигуна
вертикального наведення 9 та електродвигуна 10
горизонтального наведення відповідно. Електро-
двигуни (позиція 9) та (позиція 10) за допомогою
приводу 5 вертикального наведення та приводу 6
горизонтального наведення відповідно розверта-
ють башту 15 відносно корпусу носія 16 у горизон-
тальній площині, оптико-електронний модуль 2 та
блок 4 озброєння відносно башти 15 у вертикаль-
ній площині у визначеному напрямку.

Необхідний напрямок визначається команди-
ром за допомогою системи 22 панорамного бачен-
ня.

Після наведення оптико-електронного модуля
2 та блока 4 озброєння у визначеному напрямку,
навколишня обстановка спостерігається за допо-
могою ширококутової телевізійної камери 13. При
виявленні цілі на відеомоніторі 8 командира та на
відеомоніторі 31 оператора видається команда на
перехід до застосування вузькокутової телевізійної
камери 12. Перемикання вихідних відеосигналів
телекамер (позиція 12) та (позиція 13) забезпечує
комутатор 14 телевізійних сигналів.

З виходу комутатора 14 телевізійних сигналів
по кабелях 18 передачі відеосигналів транзитом
послідовно через пристрій 38 вводу/виводу блока
управління механізмами, блок 20 управління циф-
ровим стабілізатором, обертовий контактний при-
стрій 21, пульт 7 командира системи управління
вогнем та пульт 28 оператора системи управління
вогнем відеосигнал поступає, відповідно, на від-
еомонітор (позиція 8) командира та на відеомоні-
тор (позиція 31) оператора.

При цьому головним завданням оптико-
телевізійної системи (позиція 1) управління вогнем
є забезпечення наведення блока 4 озброєння у
необхідному напрямку в залежності від режиму
роботи та вибраного типу озброєння (наприклад,
кулемет, гармата, гранатомет, протитанковий ра-
кетний комплекс).

У процесі повертання башти 15 у горизонталь-
ній площині та оптико-електронного модуля 2 у
вертикальній площині, перший вимірювальний
пристрій 25 та другий вимірювальний пристрій 27,
сполучені з приводами вертикального та горизон-
тального наведення (відповідно позиції 5 та 6),
вимірюють кутову швидкість та кути повороту оп-
тико-електронного модуля 2 та блока 4 озброєння
12 вертикальній площині, а башти 15-у горизонта-
льній площині у земній системі координат, вихідні
сигнали яких поступають на перший та четвертий
входи блока 20 управління цифровим стабілізато-
ром.

Сигнал початкового положення башти 15 та
блока 4 озброєння відносно корпусу носія 16 фор-
мує датчик положення 26, сигнал з виходу якого
поступає на третій вхід блока 20 управління циф-
ровим стабілізатором.

У блоці 20 управління цифровим стабілізато-
ром формуються сигнали неузгодженості поточно-
го положення башти 15, оптико-електронного мо-
дуля 2 та блока 4 озброєння з керуючими
сигналами пульта 7 командира або пульта 28 опе-
ратора, які через п'яту шину 41 обміну даними та
пристрій 38 вводу/виводу блока 3 управління ме-
ханізмами, через другу шину 43 обміну даними
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подаються в контролер 37 блока управління меха-
нізмами системи управління вогнем. Контролер 37
формує коди команд управління, які через при-
стрій 38 вводу/виводу та через першу шину 17
обміну даними поступають в оптико-електронний
модуль 2, а через третю шину 19 обміну даними -
в блок 4 озброєння.

Контролер блока 37 управління механізмами
спільно (разом) з блоком 20 управління цифровим
стабілізатором, пультом 7 командира системи
управління вогнем та пультом 29 управління ко-
мандира цифровим стабілізатором являють собою
цифровий обчислювач системи.

Їх взаємодія та обмін інформацією забезпечу-
ють друга (позиція 43), четверта (позиція 40), п'ята
(позиція 41), шоста (позиція 42), сьома (позиція 45)
шини обміну даними відповідно.

Крім того, підсилювачі вертикального та гори-
зонтального наведення, відповідно, позиції 23 та
24 формують керуючі сигнали для блокуван-
ня/розблокування електромагнітів спусків 36 блока
4 озброєння та стопорів приводів 39. Оптичний
коліматор 32 використовується у якості прицілу
при стрільбі, наприклад, кулеметом та для спосте-
реження результатів стрільби.

Лазерний дальномір 11 з'єднаний з вузькоку-
товою телевізійною камерою 12 і вимірює даль-
ність до цілі.

Пристрій 33 нагрівання захисного скла забез-
печує температурний режим скла, при якому за-
безпечується оптична видимість незалежно від
температури навколишнього середовища.

Підвищення ефективності застосування опти-
ко-телевізійної системи управління вогнем, що
заявляється, у порівнянні з прототипом, досяга-
ється шляхом додаткового введення до складу
оптико-телевізійної системи управління вогнем
блока управління цифровим стабілізатором, обер-
тового контактного пристрою, системи панорамно-
го бачення, підсилювача вертикального наведен-
ня, підсилювача горизонтального наведення,
першого вимірювального пристрою, датчика поло-
ження, другого вимірювального пристрою, пульта
оператора системи управління вогнем, пульта ко-
мандира управління цифровим стабілізатором,
пульта оператора управління цифровим стабіліза-
тором та відеомонітора оператора Підвищення
ефективності застосування оптико-телевізійної
системи управління вогнем, що заявляється, у
порівнянні з прототипом, досягається також, по-
перше, за рахунок застосування зазначених конс-
труктивних елементів системи, які забезпечують
підвищення ефективності визначення цілей та
точність наведення зброї на виявлену ціль.
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