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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-

http://rep.bntu.by/


45 
 

вания автомобиля в пространстве можно использовать совместно двумер-
ные и трехмерные лидары.  

На рис. 1 представлена схема трехмерного лидара, включающая ис-
точник подсветки в виде полупроводникового лазерного диода (1), про-
ецирующее поток излучения на наклонное зеркало (2) консольно закреп-
ленное на поворотном механизме (3) с сервоприводом (4). Далее объек-
тив (5) формирует параллельный световой поток на объектах наблюде-
ния. Обратно отраженное рассеянное фоновое излучение собирается объ-
ективом (6) на фотоприемнике (7) (ПЗС-матрице). Для обеспечения кру-
гового обзора подвижный блок (8) имеет возможность кругового враще-
ния относительно неподвижного основания (9).  

 
Рис. 1 – Структурная схема трехмерного лидара 

На рис. 2 представлена блок схема двумерного лидара.  

 
Рис. 2 – Структурная схема двухмерного лидара 

Лазер (3), через передающую ОС (2), предает сигнал на блок развертки (1). 
Блок развертки посылает зондирующий импульс, который отражается от объ-
ектов, возвращается на блок развертки, который получает приемная ОС (4). 
Далее импульс проходит через спектроанализатор (5), фотодетектор (6) и по-
падает на блок обработки сигнала (8), как и сигнал от лазера прошедший через 
блок контроля параметров выходного излучения (7). Сигналы с трехмерного и 
двухмерного лидара попадают в блок сбора и хранения информации (9), для 
дальнейшего его исследования и использования.   




