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(57) 1. Корабельна візуально-оптична система на-
цілювання наводимої вручну зенітної ракети, осна-
щеної головкою самонаведення, розміщеної в спо-
рядженому пусковим механізмом транспортно-пус-
ковому контейнері, що утримується на плечі стріл-
ка-зенітника, на наголів’ї якого закріплені захисні
окуляри, котра містить розташований на пусковому
механізмі прицільний пристрій, оптичний оглядово-
пошуковий прилад спостерігача, канал зв'язку між
спостерігачем і стрілком-зенітником, а також кре-
номір та диферентомір, яка відрізняється тим, що
захисні окуляри споряджені додатково введеним
візирно-індикаторним засобом, який містить фор-
мувач зображення візирної мітки та індекса-
вказувача потрібного просторового довороту і під-
ключену до нього схему керування, при цьому до її
складу додатково введений вимірювач просторо-
вого положення візирної мітки в корабельній сис-
темі координат і вузол визначення поправок, при
цьому вихід останнього ввімкнений на вхід схеми
керування візирно-індикаторного засобу, а входи
його ввімкнені до виходів креноміра та диферен-
томіра і до виходу додатково введеного давача
просторового положення оптичної осі оглядово-

пошукового приладу, позначеної у вигляді індексу
лінії візирування.
2. Корабельна система по п. 1, яка відрізняється
тим, що оптичний оглядово-пошуковий прилад
виконаний у вигляді візирного пристрою, закріпле-
ного на додатково введеному наголів’ї спостеріга-
ча, а давач просторового положення оптичної осі
візирного пристрою виконаний у вигляді сукупності
декількох реперних елементів, закріплених на
усьому наголів’ї фіксовано відносно лінії візиру-
вання і взаємодіючих за допомогою модульованих
потоків електромагнітного випромінювання з од-
ним чи більше базовими блоками, закріпленими на
опорних конструктивах корабля і блоці визначення
кутів просторового положення лінії візирування,
який підключений своїми входами до реперних
елементів та базових блоків, а виходом - до входу
вузла визначення поправок.
3. Корабельна система по п. 1, яка відрізняється
тим, що в ній вимірювач просторового положення
візирної мітки виконаний у вигляді сукупності декі-
лькох закріплених на наголів’ї стрілка-зенітника
фіксовано по відношенню візирно-індикаторного
засобу гіровимірювальних датчиків і встановлено-
го на опорному конструктиві корабля блока базо-
вих гіровимірювальних датчиків, осі чутливості
яких орієнтовані в корабельній системі координат,
і з’єднаного з усіма гіровимірювальними датчиками
вузла визначення кутів просторового положення
візирної мітки, вихід якого ввімкнений на вхід вузла
визначення поправок.

Запропоноване технічне рішення має відно-
шення до військової техніки,  а конкретніше -  до
системи керування корабельними зенітними вог-
невими засобами. Воно може бути використане
при модернізації існуючих чи створенні нових ко-
рабельних комплексів (систем) зенітного озброєн-
ня ближньої дії, зокрема, у складі часто застосову-
ваних на малотоннажних військових кораблях або
на вантажно-десантних суднах (в тому числі циві-
льних) переносних зенітно-ракетних комплексів
(ПЗРК) ближньої дії.

Відомі корабельні системи цілевказування-
націлювання наводимої вручну зенітної ракети, що

входять до складу ПЗРК: зенітна ракета (ЗР) токмо
комплексу, оснащена головкою самонаведення
(ГСН), наприклад, оптичною, закрема-чутливою до
інфрачервоного теплового випромінювання повіт-
ряної цілі, і розміщена в транспортно-пусковому
контейнері (ТПК), спорядженому пусковим механі-
змом (ПМ), що з допомогою плечової подушки
утримуються на плечі стрілка-зенітника (СЗ), на
його очі розміщені захисні окуляри (ЗО). На ПМ
закріплений прицільний пристрій (ПП), з допомо-
гою якого СЗ, що крізь ЗО виявив самостійно чи по
зовнішньому цілевказуванню (від корабельного
поста спостереження) повітряну ціль, розворотами
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тулуба з ТПК,  ПМ на плечі націлює ЗР,  тобто на-
водить поле захвату її ГСН на виявлену візуальну
ціль. Для забезпечення зовнішнього цілевказуван-
ня до складу корабельної візуально-оптичної сис-
теми цілевказування-націлювання входить візуа-
льний оптичний оглядово-пошуковий прилад
(ООПП) спостерігача, наприклад, бінокль або тру-
ба (типу ТЗК - труба зорова командирська). Остан-
ня може бути змонтована у поворотній обоймі на
колонці і споряджена вказувачами (шкалами) кута
місця і азимута (пеленга). Робоче місце спостері-
гача і робоче місце СЗ з'єднані між собою корабе-
льним переговорним устаткуванням (КПУ), крізь
яке проходить інформація про виявлені цілі, данні
по цілевказуванню, підтвердження про націлюван-
ня і таке інше.

Взаємодії між компонентами відомої кора-
бельної візуально-оптичної системи цілевказуван-
ня-націлювання наводимої вручну ЗР, оснащеної
ГСН, і функціонування її в основних рисах можуть
бути описані таким чином.

І спостерігач і СЗ здійснюють огляд повітряної
обставини в призначених секторах (зонах) відпові-
дальності, межи яких означені якимось чином
(скажімо, в кутах відносно площини палуби та від-
носно діаметральної площини (ДП) корабля).
Оскільки спостерігач, що, як правило, розміщений
на верхніх надбудовах корабля з кращими умова-
ми огляду, до того ж споряджений ООПП (бінок-
лем чи зоровою трубою), має суттєво більшу мож-
ливість (ймовірність) першим виявити повітряну
ціль (ПЦ), то саме від нього через канал зв'язку (у
вигляді КПУ) до СЗ надходить інформація у вигля-
ді мовних команд про напрям на виявлену спосте-
рігачем ПЦ в системі координат корабля (зон від-
повідальності). Зауважимо, що у випадку викорис-
тання бінокля спостерігач на око визначає просто-
рові кути виявленої цілі (відносно палуби і ДП ко-
рабля). Розворотами наголів’я із ЗО і тулуба з
плечовою подушкою (а значить і ТПК з ПМ і ПП)
СЗ повинен відшукати ПЦ у вказаному напрямі.
Далі СЗ взаємодіє з елементами зенітно-ракетного
комплексу, зокрема, з ПМ і ПП, згідно з інструкція-
ми по бойовому використанню конкретного ком-
плексу озброєння. Суттєвими недоліками існуючої
корабельної візуально-оптичної системи цілевка-
зування-націлювання наводимої вручну зенітної
ракети є великі похибки при визначені спостеріга-
чем напрямку на виявлену ціль, значні втрати часу
на передачу голосом величин просторових кутів і
можливі при цьому помилки в сприйнятті їх СЗ, і,
головне, у низький точності виконання останнім
команд для повторного пошуку ПЦ неозброєним
зором, вірніше крізь захисні окуляри,  споряджені
простим склом, які до того ж можуть бути забруд-
нені від пусків ЗР. Все це призводить до зниження
ймовірності націлювання ЗР, відповідно до подов-
ження реакції комплексу озброєння, а значить до
зниження його ефективності. Більш докладно про
існуючі корабельні системи візуально-оптичного
цілевказування-націлювання ЗР, оснащеної ГСН,
можна прочитати у відповідних спеціальних описах
(чи формулярах), зокрема, див., наприклад, [1, 2].
      Найближчою по схемотехніці до заявлюваного
технічного рішення і прийнятою за прототип є ко-
рабельна система візуально-оптичного цілевказу-

вання-націлювання наводимої вручну ЗР, пред-
ставлена і описана в [1, 2].

Система-прототип має такий склад компонен-
тів і зв'язки між ними (див. фіг. 1).

· Зенітна ракета (ЗР) 1, що оснащена головкою
самонаведення (ГСН) 2 (наприклад, інфрачерво-
ного діапазону), розміщена в транспортно-пуско-
вому контейнері (ТПК) 3, який споряджений пуско-
вим механізмом (ПМ) 4. На ПМ 4 закріплена пле-
чова подушка 5, завдяки якій стрілок-зенітник (СЗ)
утримує ТПК 3 з ЗР 1 на плечі і має змогу розвер-
тати їх по азимуту (в площині палуби, на якій сто-
їть СЗ)  і разом з рукояткою ПМ 4  -  по куту місця
jсз. На ПМ 4 розташований також прицільний при-
стрій (ПП) 6, виконаний, наприклад, у комплексі
9К-34 [6] у вигляді мушки або діоптрійного кільця
(ближче до очей СЗ) і чотирьох упреджувальних
кілець, розташованих на відкидній пластині біля
переднього кінця ПМ під різними розрахованими
напряд кутами упряджень.

· Для захисту очей СЗ під час пуску ЗР від
ймовірного попадання продуктів згоряння двигуна
ЗР передбачені захисні окуляри 7, виконані з пло-
скопаралельного скла і закріплені перед очами (з
можливістю ввода-виводу з поля зору) на наголів’ї
(шоломі-касці) 8.

· В склад спорядження СЗ та спостерігача, а
значить і в систему,  входить канал зв’язку 9,  на-
приклад, у вигляді однієї з гілок корабельного
(двостороннього телефонного) переговорного
устаткування (КПУ) з допомогою якого можуть об-
мінюватися мовною інформацією, зокрема, про
координати виявленої повітряної цілі (ПЦ).

Спостерігач завжди віддалений від СЗ на пев-
ну відстань в межах корабля, яку враховують при
цілевказуванні у вигляді вектора паралакса (бази).
В систему входить, як складовий компонент, опти-
чний оглядово-пошуковий приклад 10 (ООПП), а
також компоненти навігаційного обладнання кора-
бля, зокрема, креномір 11, диферентомір 12 і ви-
значник курсу - компас, які використовують для
більш точного визначення просторового положен-
ня ПЦ того чи іншого типу. Як ООПП 10 може за-
стосовуватись бінокль, утримуваний спостерігачем
в руках, див. [2], або бінокулярна чи монокулярна
зорова труба типу ТЗК. Остання, як правило, за-
кріплена на тумбі-стойці 14 і споряджена напівкар-
дановим підвісом з покажчиками (шкалами) 15
кутів, просторового розвороту оптичної осі "в"
ООПП 10,  яка може бути позначена в полі зору у
вигляді індексу лінії візирування (наприклад, кіль-
ця або трехрестя). Спостерігач по кутах курсу (або
рискання), диференту і крену корабля на покажчи-
ках (репітерах) 16 стрілочного або цифрового типу
і по кутах лінії візирування ПЦ "в" на покажчиках
(шкалах) 15 готує дані цілевказування і передає їх
СЗ.

Суттєві і значно впливаючі на ефективність
бойового використання ЗР недоліки системи-
прототипу полягають у тому, що:

А) склад і структура системи призводить до
значних похибок визначення спостерігачем даних
на цілевказування. Навіть для варіанта ООПП 10 у
вигляді ТЗК на стойці з покажчиками кутів розво-
роту оптичної осі, ці похибки досягають 5...10° (в
кожній площині), оскільки спостерігач невчасно і
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приблизно визначає дані цілевказування з ураху-
ванням репітерів 16 при качці корабля;

Б) передача інформації про ПЦ голосом за до-
помогою КПУ, як канала зв’язку 9, супроводжуєть-
ся значними витратами часу, в тому числі на по-
втори, що призводить до застарівання вироблених
даних цілевказування. Тобто, системі-прототипу
властива недостатня швидкодія і низька пришко-
достійкість;

В) недостатня точність вироблення даних ці-
левказування і суттєве запізнення в їх передачі, а
також (головне!) відсутність опорних орієнтирів
для відліку переданих через КПУ кутів цілевказу-
вання призводять до затягування пошуку СЗ пові-
тряної цілі, зниження ймовірності її виявлення і
навіть до зриву націлювання ЗР.

Все це, відповідно, знижує реакцію всього ко-
рабельного зенітно-ракетного комплексу.

В основу винаходу поставлені задачі поліп-
шення точності цілевказування та ручного націлю-
вання самонавідної ЗР, скорочення часу реакції
системи і - в підсумку - підвищення ефективності
застосування корабельного ПЗРК.

Для вирішення поставлених задач запропоно-
ване нове технічне рішення корабельної візуаль-
но-оптичної системи ручного націлювання самона-
відної ЗР шляхом введення нових компонентів,
відозміни деяких існуючих компонентів і нової ор-
ганізації взаємозв’язків між ними, а саме:

В корабельній візуально-оптичній системі руч-
ного націлювання самонавідної зенітної ракети,
розміщеної в спорядженому пусковим механізмом
і прицільним пристроєм транспортно-пусковому
контейнері, що утримується на плечі стрілка-
зенітника, на наголів’ї якого закріплені захисні оку-
ляри, котра містить також оптичний оглядово-
пошуковий пристрій спостерігача, канал зв'язку між
спостерігачем і СЗ, а також креномір і диференто-
мір, захисні окуляри споряджені додатково введе-
ним візирно-індикаторним засобом (ВІЗ), який міс-
тить формувач зображення візирної мітки та індек-
са-вказувача потрібного просторового довороту і
з'єднану з ним схему керування. До складу систе-
ми додатково введені вимірювач кутів просторово-
го положення візирної мітки в корабельній системі
координат і підключений до нього вузол визначен-
ня поправок, при цьому вихід останнього ввімкне-
ний на вхід схеми керування візирно-індикаторного
засобу, а входи цього вузла ввімкнені до креномі-
ра, диферентоміра і до виходу додатково введено-
го давача кутів просторового положення оптичної
осі оглядово-пошукового пристрою. Для підвищен-
ня швидкості пошуку ПЦ і з метою поліпшення ха-
рактеристик супроводження її під час цілевказу-
вання і націлювання ЗР в системі,  оглядово-
пошуковий пристрій виконаний у вигляді візирного
приладу телескопічного (з невеликою кратністю)
або коліматорного (з напівпрозорим склом) типу,
який укріплений на додатково введеному наголів’ї
спостерігача, а давач просторового положення
оптичної осі візирного пристрою виконаний у ви-
гляді сукупності декількох реперних елементів,
закріплених на наголів’ї фіксовано відносно лінії
візирування і взаємодіючих за допомогою моду-
льованих потоків електромагнітного випроміню-
вання з одним чи більше базовими блоками, вста-
новленими на опорному конструктіві корабля, і

блока визначення кутів просторового положення
лінії візирування, який підключений до реперних
елементів і базових блоків, а вихід якого ввімкне-
ний до входу вузла визначення поправок.

Також вимірювач просторового положення ві-
зирної мітки, виконаний у вигляді сукупності декі-
лькох закріплених на наголів’ї стрілка-зенітника
фіксовано по відношенню візирно-індикаторного
засобу гіровимірювальних датчиків і встановлено-
го на опорному конструктіві корабля блока базових
гіровимірювальних датчиків, осі чутливості яких
орієнтовані в корабельній системі координат, і
з'єднаного з усіма гіровимірювальними датчиками
вузла визначення кутів просторового положення
візирної мітки, вихід якого ввімкнений на вхід вузла
визначення поправок.

Тобто, в візуально-оптичну систему націлю-
вання ЗР введені нові функціональні компоненти:

· візирно-індикаторний засіб (ВІЗ) з формува-
чем зображення візирної мітки (ВМ) та індекса-
вказувача потрібного просторового довороту
(ІВППД) і з'єднана з ним схема керування форму-
вачем;

· вимірювач кутів просторового положення ві-
зирної мітки (КППВМ) ВІЗ;

· вузол визначення поправок (ВВП);
· давач кутів просторового положення лінії ві-

зирування (КППЛВ) ПВП.
Так, ВІЗ з формувачем зображення ВМ та

ІВППД може бути виконаний у вигляді приєднаного
до ЗО коліматорного візиру (див. [10, 11]), поле
зору якого спряжене з полем зору окулярів. Якщо
в якості формувача зображення ВМ та ІВППД ви-
користана електронно-променева трубка, то схема
керування до неї може бути побудована по класи-
чній схемі машинного синтезу графічних зобра-
жень, наприклад, з функціональною розгорткою
[12, 13].

Оскільки ВІЗ приєднаний до ЗО, які в свою
чергу закріплені на наголів’ї (скажімо, на шоломі-
касці) СЗ, а зображення ВМ фіксоване відносно
корпусу ВІЗу і відносно корпусу ЗО, а значить, на-
голів'я, то вимірювач КППВМ в корабельній систе-
мі координат може би виконаний у вигляді давача
кутів просторового розвороту наголів'я-шолому
відносно базових конструктивів корабля на робо-
чому місці СЗ. Одне з відомих схемотехнічних ви-
конань представлене, наприклад, в [14].

ВВП в запропонованій системі представляє
собою обчислюваний пристрій аналогового чи ци-
фрового, чи комбінованого типу [15, 16].

Давач КППЛВ пошуково-візирного пристрою
може бути виконаний за схемотехнікою, представ-
леною в мат. ФРГ 1.258.302 (F41д, 1964 р.).

Таким чином, заявлена корабельна візуально-
оптична система ручного націлювання самонавід-
ної ЗР є такою, що може бути промислово реалі-
зована з погляду здійснимості.

Введення нових компонентів у систему і орга-
нізація запропонованих зв'язків між ними і існую-
чими компонентами, а також їхнє взаєморозташу-
вання, призводять до оголошених поліпшень та
позитивних ефектів, а саме:

а) введення у систему приєднаного до ЗО ВІЗа
з формувачем зображення ВМ та ІВППД і схемою
керування, а також вимірювача КППВМ цього ВіЗа
в корабельній системі координат, дає змогу СЗ без
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відриву погляду від повітряної обстановки і прак-
тично миттєво спостерігати і сприймати візуально
відображену команду на доворот наголів’я з оку-
лярами для відшукання ПЦ, виявленої і вказуваної
спостерігачем. Ці компоненти забезпечують повну
визначеність команд цілевказування і виключають
будь-які витрати часу на уточнення інформації для
розворотів ТПК і націлювання ЗР на виявлену спо-
стерігачем ПЦ. Таким чином, підвищена швидкодія
системи, поліпшена ергономічність і надійність
процесів цілевказування та націлювання, викону-
ваних з її допомогою;

б) введення обчислюваного ВВП, вихід якого
підключений до схеми керування ВІЗу , а входи
з'єднані з вимірювачем КППВМ, диферентоміром,
креноміром і давачем КППЛВ ПВП, забезпечує
більш повне і, головне, більш точне вироблення
сигналів-команд для СЗ на пошук ПЦ і доворотів
ТПК з ЗР. Завдяки цьому система є суттєво більш
точною, ніж прототип і більш зручною (ергономіч-
нішою), особливо для спостерігача;

в) введення давача КППЛВ ПВП і його ввімк-
нення на ВВП зводить до нуля втрати часу спо-
стерігачем на вироблення команд (інформації) для
націлювання ЗР і, завдяки цьому - до відчутного
зменшення методологічних (операторських) похи-
бок при виробленні даних для націлювання. Тобто,
заявлювана система є методично більш точною, а
також більш зручною для спостерігача;

г) розміщення (закріплення) ПВП на наголів’ї
(шоломі-касці) спостерігача і виконання ПВП у ви-
гляді оптичного приладу,  а давача КППЛВ -  у ви-
гляді сукупності елементів, яка забезпечує диста-
нційне вимірювання кутів просторового положення
лінії візирування ПВП в корабельної системі коор-
динат, збільшує свободу пошукових операцій спо-
стерігача в зоні (секторі) відповідальності, підви-
щує ймовірність, а також дистанції виявлення ПЦ,
що, в підсумку, підвищує покажчики ефективності
цілевказування і бойового націлювання ЗР. Тобто,
система характеризується кращою виявною здат-
ністю і точністю,  завдяки чому забезпечує більшу
ефективність застосування корабельного ПЗРК.

Таким чином, запропоноване технічне рішення
корабельної візуально-оптичної системи ручного
націлювання самонавідної ЗР відповідає всім не-
обхідним критеріям патентоспроможності.

Викладена суть запропонованої корабельної
системи пояснюється доданими кресленнями і
нижченаведеним описом.

Так, на фіг. 1 представлена конструктивно-
функціональна схема існуючої системи прототипу.

На фіг. 2 зображені: а) конструктивно-
функціональна схема запропонованої корабельної
візуально-оптичної системи ручного націлювання
самонавідної ЗР з розкриттям схемотехніки вико-
нання варіанту вимірювача КППВМ ВІЗу; б) зо-
браження повітряного простору крізь ЗО і поля
зору ВІЗу в момент приймання цілевказування в
ході націлювання ЗР.

На фіг. 3 зображена конструктивно-функціо-
нальна схема варіанту виконання запропонованої
системи.

Заявлювана система містить (див. Фіг. 2):
· самонавідну ЗР 1, що оснащена ГСН 2 опти-

чного діапазону чутливості. ЗР 1 розміщена в ТПК
3, який споряджений ПМ 4. На останньому закріп-

лена плечова подушка 5, з допомогою якої СЗ
утримує ТПК 3 на плечі і має змогу розвертати
його по азимуту і по куту місця (позначений як jсз).
Нагадаємо, що на деяких кораблях ТПК з ПМ мо-
же бути встановлений (один чи декілька - пакетом)
у двоповоротному підвісі на опорі, закріпленій,
наприклад, на палубі. В цьому випадку ТПК споря-
джений плечовими упорами та/або рукоятками-
важелями, для розвертання вручну в потрібному
напрямі в ході націлювання ЗР;

· закріплений на ПМ 4 (або безпосередньо на
ТПК 5) прицільний пристрій (ПП) 6, виконаний у
вигляді комбінації діоптр (мушка) і одна (чи група)
упереджувальних кілець. Зазначимо, що в деяких
типах корабельних ПЗРК, зокрема, тих, де ТПК
зібрані в пакети,  загальний для всіх ТПК ПП 6,  як
правило, виконаний у вигляді ракурсного прицілу
(див. [17]);

· захисні окуляри (ЗО) 7, що закріплені на на-
голів’ї (шоломі-касці) 8 СЗ. Крізь плоско-пара-
лельні скельця ЗО 7  СЗ спостерігає навколишній
простір, відшукує (самостійно чи по цілевказуван-
ню від спостерігача) ПЦ і, користуючись ПП 6, на-
цілює ЗР, згідно з правилами по бойовому засто-
суванню конкретного типу ПЗРК (див., наприклад,
[5]);

· канал зв'язку 9  між спостерігачем і СЗ у ви-
гляді телефонного КПУ, що закінчується ларинго-
фоно-телефонними гарнітурами у СЗ ("а") і спо-
стерігача (“б”);

· пошуково-візирний пристрій (ПВП) 10, напри-
клад, оптичного типу, за допомогою якого спосте-
рігач оглядає простір у відведеній зоні відповіда-
льності, виявляє ПЦ і, візируючи її у відносному
русі, визначає її просторове положення в системи
координат корабля;

· компоненти навігаційного обладнання кораб-
ля, зокрема, креномір 11, диферентомір 12.

· Спостерігач, що аналогічно СЗ може бути
споряджений наголів’ям у вигляді захисного шо-
лому-каски 13, взаємодіє з ПВП 10, яким може
бути механічний візирний пристрій або зорова
труба того чи іншого типу (наприклад, типу ТЗК).
Для виконання функції візирування ПВП 10 має
сформований відповідним чином в полі зору індекс
лінії візирування.  Той чи інший варіанти ПВП 10
встановлені на тумбі-стойці 14 в двоповоротному
(двокоординатному) підвісі, спорядженому ручка-
ми повертання і шкалами-покажчиками кутів пово-
роту лінії візирування по азимуту і куту місця 15.

В систему включений також давач КППЛВ 17,
котрий може бути виконаний, наприклад, у вигляді
пари перетворювачів "вал-код" або обертових
трансформаторів, які кінематично пов'язані з дво-
поворотним підвісом ПВП 10 та електрично ввімк-
нені до входів введеного до системи ВВП 18,  на
інші входи якого ввімкнені креномір 11, диферен-
томір 12.

В заявлюваній системі ЗО 7 споряджені ВІЗом
19, за допомогою формувача зображення, напри-
клад,  типу ЕПТ,  вводить в поле зору ЗО 7,  а зна-
чить і в зону бачення СЗ два індекси (див. фіг. 2б):
1) індекс ВМ, який ототожнюють з просторовим
положенням бісекторіальної oсі конуса бачення СЗ
крізь ЗО; 2) індекс-вказувач потрібного просторо-
вого довороту (ІВППД) конусу бачення, точніше -
його бісекторіальної осі, тобто ВМ. Формувач зо-
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браження ВМ та ІВППД з'єднаний зі схемою керу-
вання 20, вхід якої увімкнений до першого (І) вихо-
ду ВВП 18. Зауважимо, що ВВП 18 може бути спо-
ряджений ще одним -  другим (ІІ)  -  виходом,  на
якому генерують сигнали, пропорційні КППЛВ з
урахуванням поточних крену і диференту корабля.
До цього другого виходу ВВП 18 може бути підк-
лючений будь-який іншій споживач інформації про
виявлену ПЦ, скажімо, обчислювальний агрегат
корабельного зенітно-артилерійського комплексу.

В систему включений вимірювач КПП ВМ 21, в
системі координат корабля, котрий може бути ви-
конаний у вигляди рамочно-важільного кінематич-
ного механізму (наприклад, представленому в мат.
ФРГ 1.258.302. 1964 р.), опорні кінематичні елеме-
нти якого приєднані до базових конструктивів ко-
рабля. Цей механізм-вимірювач може бути споря-
джений, скажімо, потенціометричними датчиками.
Вихід вимірювача КПП ВМ 21 ввімкнений до одно-
го з входів ВВП 12.

Очевидно, що виконання вимірювача КПП ВМ
21 у вигляді рамочно-важільного механізму є до-
сить громіздким,  і,  головне,  такий вимірювач сут-
тєво обмежує свободу рухів СЗ, як у лінійних його
переміщеннях по палубі, так і щодо швидкостей
пошуку ПЦ і націлювання.

З метою забезпечення більшої ергономічності
заявлюваної системи візуально-оптичного націлю-
вання ЗР і підвищення її швидкодії і точності,  за-
пропоноване нове схемотехнічне виконання вимі-
рювача КПП ВМ 21 у вигляді сукупності механічно
не пов'язаних між собою елементів,  а саме (див.
фіг. 2 і фіг. 3):

На корпусі ВІЗу 19 чи ЗО 7, або (краще) на на-
голів'ї (шоломі-касці) 8, з яким механічно з'єднані
ЗО 7 (а значить, і ВІЗ 19), закріплені фіксовано
щодо ВІЗу 19 не менше двох гіровимірювальних
датчиків 22 з осями чутливості, орієнтованими,
скажімо, взаємоортагонально По осях поля зору
ВІЗу 9 співпадають з осями картинної площини
зони бачення ЗО 7. На опорному конструктиві ко-
рабля встановлений блок базових (не менше
двох) гіровимірювальних датчиків 23, осі чутливос-
ті яких зорієнтовані, наприклад, в корабельній сис-
темі координат.

Нашоломні гіровимірювальні датчики 22 і ба-
зові гіровимірювальні датчики 23 електрично з'єд-
нані із спорядженим керованим перемикачем (не
показано на фіг.2, 3) вузлом визначення КППВМ
24. Цей вузол 24 може бути виконаний, наприклад,
у вигляді сукупності електронно-обчислювальних
схем, що реалізують більш або менш складний
алгоритм (в залежності від типу застосованих гіро-
вимірювальних датчиків 22 і 23) визначення роз-
воротів ВІЗу 19 (або наголів'я 8) відносно опорного
конструктива корабля. Скажімо, якщо будуть за-
стосовані гіровимірювальні датчики кутових швид-
костей, то йдеться про інтегрування абсолютних
кутових швидкостей ВІЗу 19 (а значить, і його ВМ)
та корабля, і далі - відповідно, обчислення різниць
кутів на інтервалі часу, який задають за допомо-
гою заданого керованого перемикача. Вихід вузла
24 (що є виходом вимірювача 21) ввімкнений на
один із входів ВВП 18. Очевидно, що варіант ПВП
10 у вигляді утримуваного в руках бінокля дає бі-
льшу свободу рухів і переміщень спостерігачу, а
значить більшу швидкість пошуку і ймовірність

виявлення ПЦ (при інших тотожніх умовах) в порі-
внянні з варіантом ПВП 10 на стійці 14 із шкалами-
покажчиками 15 і розташованим на ній же давачем
КППЛВ 17. Нагадаємо, що пошукові дії спостеріга-
ча при використанні ПВП на стійці допомагають,
по-перше, в візуальному огляді зони відповідаль-
ності і наведенні поля зору ПВП 10 на підозрілу
область (пляму). По-друге, у поточному візируван-
ні ідентифікованої ПЦ, тобто - суміщенні індексу
лінії візирування і спостерігаємого зображення ПЦ
(у відносному русі останньої) шляхом, по можли-
вості плавних, розворотів ПВП 10. Такий алгоритм
взаємодії спостерігача з ПВП на стійці є досить
важким у виконанні і супроводжується значними
похибкам у візируванні, особливо, при качці кора-
бля. Більш вигідним з точки зору швидкодії пошуку
1  цілевказування і ергономіки є варіант (див.  фіг.
3) закріплення оптичного ПВП 10 на наголів’ї 13 і
схемотехнічного виконання давача КППЛВ 17 у
вигляді дистанційного (не пов'язаного конструкти-
вно-кинематично з конструктивами корабля) обла-
днання, призначеного для поточного визначення
КППЛВ. Наприклад, в якості такого обладнання
може бути використана схемотехніка, аналогічна
описаному вище варіанту вимірювача КППВМ 21,
але тут може виявитися небажаною операція ке-
рування (вмикання-вимикання) перемикачем у
вузлі визначення КПП. З метою забезпечення ер-
гономічних переваг для спостерігача запропоно-
ване нове схемотехнічне рішення спорядження
спостерігача, в тому числі КППЛВ 17, а саме (див.
фіг.  3):  ПВП 10,  виконаний як оптичний прилад
коліматорного чи телескопічного, чи комбінованого
типу, закріплений на наголів’ї (шоломі-касці) 13
спостерігача. Давач КППЛВ 17, наприклад, може
бути виконаний у вигляді сукупності таких компо-
нентів: на корпусі приладу або на наголів’ї спосте-
рігача розташовані фіксовано відносно лінії візи-
рування "в" і один відносно іншого декілька репер-
них елементів 25, виконаних, наприклад, у вигляді
точкових катодіоптричних або світлоповертачів,
або фотоприймачів, які взаємодіють за допомогою
модульованих в часі і просторі потоків електрома-
гнітного оптичного випромінювання (показано
z-стрілкою) з одним чи більше базовими блоками
26. Останні встановлені на конструктивах корабля
в системі його координат і можуть бути виконані,
наприклад, у вигляді схемно конструктивної комбі-
нації "світлогенератор - оптична система із світло-
поділювачем - просторово селективний фотоприй-
мальний пристрій". І реперні елементи 25 і базові
блоки 26 своїми виходами ввімкненні на входи
блоку визначення КППЛВ 27, вихід якого підклю-
чений до одного з входів ВВП 18.

Корабельна візуально-оптична система наці-
лювання вручну ЗР функціонує таким чином (див.
фіг.2, 3).

Спостерігач здійснює огляд надводної і повіт-
ряної обстановки у відведеному йому секторі (зоні)
відповідальності шляхом послідовних розворотів
ПВП 10, згідно з прийнятою схемою ("малюнком")
огляду. Виявивши і розпізнавши ПЦ (перенесення
лінії зору "е"  на лінію зору "в",  що відповідає куту
місця jсп), він доповідає про цей факт в головний
командний пост корабля і з допомогою каналу
зв'язку 9 передає підготовчу інформацію СЗ, а сам
розпочинає візирувати індексом лінії візування



34215

6

(шляхом суміщення його із зображенням вибраної
ПЦ). Сигнали з КППЛВ 17, пропорційні поточним
значенням кутів просторового відносного поло-
ження візируваної ПЦ в системі координат корабля
(лінія "в"),  подають на один з входів ВВП 18,  на
інші входи якого подають сигнали з креноміра 11 і
диферентоміра 12, пропорційні поточним кутам
крена і диферента корабля. З вимірювача КППВМ
21 на четвертий вхід ВВП 18 подають сигнали,
пропорційні кутам просторового розвороту бісек-
торіальної осі (з лінії "д" на лінію "ж") ЗО 7, що за-
кріплені на наголів’ї (шоломі-касці) 8 СЗ.

З виходу І ВВП 18 сигнали, пропорційні різни-
цям між положенням лінії візування ПЦ ("в") спо-
стерігача і кутам просторового положення бісекто-
ріальної осі ЗО 7 (ліній "г") з урахуванням відхи-
лень голови СЗ (завдяки дії вестибулярного апа-
рату його) і поточних величин крена і диферента,
подають на схему керування 20, де виробляють
сигнали для генерування в формувачі зображень
ВМ та ІВППД ВІЗу 19,  в результаті чого в поле
бачення крізь ЗО 7 СЗ спостерігача кутове просто-
рове розходження Dj (див. фіг. 2б). Оцінюючи це
розходження СЗ розвертає наголів'я 8 разом із ЗО
7 (і ВІЗом 19) в сторону лінії "ж", що майже (з ура-
хуванням паралаксу системи) паралельно лінії "в"
поточного відносного положення ПЦ. Помітивши
вказану спостерігачем ПЦ СЗ, який за попередніми
командами вже підготував ЗР 1 до запуску (згідно
з інструкціями по бойовому застосуванню), розве-
ртає ТПК 3 (поворотами тулуба з допомогою пле-
чової подушки 5  і рукоятки ПМ 4,  якщо ТПК із ЗР
утримується на плечі СЗ, або поворотами плечо-
вих упорів-рукояток -  якщо ТПК встановлений у
двоповоротному підвісі на опорі) в сторону спо-
стерігаємої ПЦ. Використовуючи ПП 6, СЗ здійс-
нює заключні операції націлювання ЗР 1,  згідно з
правилами по бойовому застосуванню конкретного
ПЗРК (наприклад, контролює захоплення ПЦ ГСН
2, разаретурує останню, додатковим доворотом
ТПК вводить упередження і нарешті проводить
пуск ЗР 1).  Як вказано вище,  на виході ІІ ВВП 18
сформовані сигнали, що призначені для інших
корабельних споживачів інформації про виявлені
ПЦ. Згідно з тим чи іншим алгоритмом вироблення
поправок, ці сигнали можуть бути пропорційними
або безпосередньо КППЛВ (лінії "в"), або просто-
ровими кутами, обчислюють з урахуванням поточ-
них крена і диферента корабля (що потрібно, зок-
рема, при використанні інформації від спостеріга-
ча для прицілювання зенітної артилерійської уста-
новки).

Представлені вище функціонування системи і
взаємодія компонентів її залишаються такими ж і
для іншого схемотехнічного варіанту розташуван-
ня ПВП 10, в якому останній закріплений на наго-
лів’ї (шоломі-касці) спостерігача. При цьому за-
пропоноване схемотехнічне виконання КППЛВ 17
забезпечує більшу свободу рухів спостерігача при
огляді надводної і повітряної обстановки в зоні
відповідальності, а внаслідок цього, підвищує
швидкодію пошуку ПЦ і самої процедури візиру-
вання/супроводження її.

Таким чином, реалізація запропонованої кора-
бельної візуально-оптичної системи ручного наці-
лювання самонавідної зенітної ракети призведе до
відчутного підвищення точності і перешкодозахи-

щеності цілевказування-націлювання, скорочення
часу реакції ПЗРК (і корабельного зенітного арти-
лерійського комплексу тощо), а також до покра-
щення умов діяльності і спостерігача і стрілка-
зенітника.

Прийняті скорочення:

ПЗРК - переносний зенітно-ракетний комплекс;
ЗР - зенітна ракета;
ГСН - головка самонаведення;
ПЦ - повітряна ціль;
ТПК - транспортно-пусковий контейнер;
ПМ - пусковий механізм;
СЗ  - стрілок-зенітник;
ЗО - захисні окуляри;
ПВП – пошуково-візирний пристрій;
ТЗК - труба зорова командирська;
КПУ - корабельне переговорне устаткування;
ПП - прицільний пристрій;
ВІЗ - візирно-індикаторний засіб;
вимірювач КППВМ - вимірювач кутів просторо-
вого положення візирної мітки;
ВМ - візирна мітка;
ІВППД - індекс-вказувач потрібного просторо-
вого довороту;
ВВП - вузол визначення поправок;
давач КППЛВ - давач кутів просторового поло-
ження лінії візирування;
ЕПТ - електронно-променева трубка;
ООПП - оптичний оглядово-пошуковий прилад;
ДП - діаметральна площина.
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