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ИНФОРМАЦИОННОУПРАВЛЯЮЩИЕ СИСТЕМЫ № 5, 20112

Обработка информации и управление

УДК 681.518.3

Прогнозирование угловых координат 
движущихся объектов  
в бортовых оптико-механических системах

Б. А. Алпатов,
доктор техн. наук, профессор
О. Е. Балашов,
канд. техн. наук, доцент
А. И. Степашкин,
канд. техн. наук, доцент
Рязанский государственный радиотехнический университет

Предлагается алгоритм прогнозирования направления на сопровождаемый объект, движущийся в простран-
стве равномерно по линейной траектории, при отсутствии информации о дальности.

Ключевые слова — оптико-механическая система, сопровождение объектов, прогнозирование. 

— цифровое вычислительное устройство ЦВУ 
для оценки координат сопровождаемого объекта 
на изображении и формирования заданных угло-
вых положений рамок карданного подвеса;

—  следящие приводы отработки заданных 
угловых положений;

— датчики угловых положений рамок опорно-
поворотной платформы (карданного подвеса).

Формирование управления приводами ОМС 
осуществляется по измеренным на изображе-
нии, формируемом ВД, координатам сопровожда-
емого объекта, текущим углам поворота рамок 
карданного подвеса, а также углам качки носите-
ля (крена, тангажа или дифферента, рыскания) 
в случае установки системы на подвижном носи-
теле (корабле, летательном аппарате, наземном 
передвижном носителе и т. п.) и наличия датчи-
ков качки [2].

Для качественного решения задачи непрерыв-
ного во времени совмещения оптической оси ВД 

Введение

В последние годы наблюдается значительный 
интерес к  задаче автоматического сопровожде-
ния объекта оптико-механическими системами 
(ОМС). На точностные характеристики системы 
видеосопровождения влияет множество факто-
ров. Одним из них является возможность крат-
ковременного пропадания информации о поло-
жении объекта на изображении, например при 
заслонении сопровождаемого объекта другими 
объектами. В данном случае на время пропада-
ния информации требуется организация управ-
ления приводами карданного подвеса системы 
видеосопровождения.

Постановка задачи

Задача высокоточного автоматического со
провождения движущихся объектов, решаемая 
в  ОМС, является актуальной на современном 
уровне развития науки и  техники. Автоматиче-
ское сопровождение объекта по данным видеона-
блюдений  — это постоянное отслеживание по
ложения объекта в  пространстве по последова-
тельности видеокадров и совмещение оптической 
оси видеодатчика (ВД) ОМС с  направлением на 
объект [1].

Оптико-механическая система (рис. 1) со
держит: Рис. 1. �� Функциональная схема ОМС
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