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Анотацiя
У роботi розглянута методика пiдвищення завадостiйкостi апаратури виявлення прихованого вiдеоспостереження,
що базується на автоматизованому корегуваннi потужностi лазерного випромiнювання.
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Вступ
Проблема пiдвищення завадостiйкостi приладiв ди-

станцiйного виявлення камер скритого вiдеоспостере-
ження набуває особливої актуальностi при роботi на
малих вiдстанях, коли iстотною стає перешкода, об-
умовлена дифузно вiдбитим лазерним випромiнюван-
ням вiд нижньої поверхнi. Зазвичай для пiдвищення
детектуючої здатностi виявлення свiтловiдбиваючих
об’єктiв (СБ) i забезпечення дальностi виявлення
СБ використовують максимальну фiксовану поту-
жнiсть лазерного випромiнювання [1]. Однак в цьому
випадку при роботi з близько розташованими об’є-
ктами виникає високе iнтенсивне дифузне вiдбиття
вiд нижньої поверхнi. У зв’язку з цим, з’являється
необхiднiсть у методицi збiльшення завадостiйкостi,
яка би враховувала фонову обстановку (умови фо-
ну). Одним з можливих шляхiв вирiшення цього
завдання є автоматизоване корегування потужностi
лазерного випромiнювання в залежностi вiд дально-
стi до СВ.

1. Автоматизоване корегування потужностi
лазерного випромiнювання

Розглянемо ситуацiю, коли об’єкти нижньої по-
верхнi з високим коефiцiєнтом вiдображення роз-
ташованi поблизу системи виявлення. В цьому ви-
падку перешкоди, обумовленi дифузно вiдбитим вiд
пiдстильної поверхнi випромiнюванням, будуть пе-
решкоджати виявленню СВ. Як приклад на рис. 1
представленi графiчна залежнiсть потужностi опти-
чного сигналу, сформованого дифузно вiдбитим ви-
промiнюванням, при рiзних значеннях дальностi i ко-
ефiцiєнтах вiдображення, розрахованi за виразом [2],
де 𝑘0 – коефiцiєнт пропускання приймального опти-
чного каналу. Зазначимо, що величина порогової
потужностi вiдповiдає мiнiмальнiй потужностi лазер-
ного випромiнювання, вiдбитого СВ i реєстрованого
фотоприймачем, при якiй забезпечуються заданi де-
тектуючi характеристики.

Аналiз представлених графiкiв показує, що на ма-
лих вiдстанях значення потужностi сигналу, обумов-

леного дифузно-вiдбитим випромiнюванням, пере-
вищують порогову потужнiсть. Тобто, при iнтенсив-
ному дифузному вiдбитому випромiнюваннi у фор-
мулi змiниться величина шумових фотоелектронiв.
Коли середнє значення фотоелектронiв вiд дифузно-
вiдбитого випромiнювання стає великим, тодi сере-
днє значення шуму фотоелектронiв значно зростає,
вiдповiдно, порогова потужнiсть перевищується.

У результатi чого значно знижується детектуюча
здатнiсть приладу. Данi ефекти добре видно на зо-
браженнях, представлених на рис. 2 а) -б), якi були
отриманi для рiзних потужностей лазерного випро-
мiнювання. На рис. 2 представленi локацiйнi зобра-
ження камери «pinhole-Р285200CPH» на дальностi
3 метри при потужностi лазерного випромiнювання
пiдсвiчування 0,18 мВт (а), 5,4 мВт (б).

Очевидно, що заданi характеристики виявлення
виконуються при певнiй потужностi лазерного ви-
промiнювання в залежностi вiд дальностi до СВ.
Iншими словами, для кожної конкретної дальностi
роботи слiд встановлювати вiдповiдну потужнiсть
лазерного випромiнювання.

В результатi аналiзу зображень на рис. 2 можна
зробити висновки про те, що зниження потужно-
стi лазерного випромiнювання до оптимального рiв-
ня призводить до зменшення рiвня перешкод вiд
дифузно-вiдбитого випромiнювання, що пiдвищує
стiйкiсть приладу. При цьому залишається необ-
хiднiсть селекцiї корисного сигналу вiд дифузно-
вiдображених перешкод, частина яких присутня на
зображеннi.

Висновки
Розглянута методика дозволяє не тiльки пiдвищи-

ти стiйкiсть за рахунок зниження дифузно-вiдбитого
випромiнювання, але i встановити необхiдну мiнi-
мальну потужнiсть випромiнювання, що дозволить
значно зменшити енергоспоживання приладу без зни-
ження потужностi детектування. Таким чином, не-
обхiдна потужнiсть обчислюється в результатi ви-
значення дальностi до об’єкта що перевiряється при
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Рис. 1. Графiки залежностi потужностi перешкоди, сформованого дифузно вiдбитим випромiнюванням, при рiзних
значеннях дальностi i рiзних коефiцiєнтах вiдображення, i порогова потужнiсть оптичного сигналу

Рис. 2. Зображення камери «pinhole-Р285200CPH» на
дальностi 3 метрiв отриманi при потужностi лазерного

випромiнювання 0,18 мВт (а), 5,4 мВт (б)

вiдомому значеннi його ПСВ. Тому до складу при-

ладу повинен входити фазовий лазерний далекомiр,
який визначає дальнiсть з необхiдною точнiстю до
площини установки камери.
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