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Оптико-электронный комплекс (ОЭК) предназначен для обеспечения 
возможности обнаружения, наблюдения, распознавания удаленных объ­
ектов и определения дальности в дневных и ночных условиях.

ОЭК включает в себя расположенные в оптико-механическом блоке 
(БОМ) телевизионный канал широкого поля зрения (канал ТВ-Ш), теле­
визионный канал узкого поля зрения (канал ТВ-У), тепловизионный канал 
(канал ТПВ) и лазерный дальномер (ЛД). ТВ-Ш, ТВ-У и ТПВ каналы ви­
деовыходами связаны с видеовходами коммутатора видеосигналов, а вхо­
дами команд связаны с выхода миконтроллера БОМ. Контроллер БОМ 
выходом управления связан с входом управления коммутатора видеосиг­
налов и последовательным интерфейсом соединен с автоматизированным 
рабочим местом оператора (АРМО), которое видеовходом подключено к 
видеовыходу коммутатора видеосигналов. ЛД через контроллер БОМ со­
единен последовательным интерфейсом с АРМО.

ТПВ канал предназначен для наблюдения за объектами в ночное время 
суток при пониженной прозрачности атмосферы и при воздействии ин­
тенсивных световых помех. ЛД используется для определения расстояний 
до наблюдаемых объектов. ТВ каналы используются для наблюдения в 
нормальных условиях: днем при хорошем освещении.

Для обнаружения объектов оператор АРМОв зависимости от времени 
сугок, состояния атмосферы и предполагаемой да.чьности нахождения 
объектов выводит на экран видеомонитора видеоизображение от канала 
ТВ-Ш, либо от канала ТВ-У, либо от канала ТПЗ. При обнаружении в по­
ле зрения одного из каналов от.мстки от объекта, оператор АРМО разво­
рачивает установку таким образом, чтобы отметка от объекта оказалось в 
центре маркера, сформированного на экране монитора АРМО, и выдает 
команду на измерение дальности до объекта, которая по последователь­
ному интерфейсу поступает в лазерный дальномер. ЛД производит изме­
рение и выдает измеренное значение дальности до объекта по последова­
тельному интерфейсу в АРМО для формирования сигналов управления 
системами комплекса.

Для фокусировки объектива используется моторизованный привод.
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