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自20世纪以来，随着机载平台在军事、科研及民

用领域的应用，其得天独厚的优势日益明显，固定翼

飞机、直升机等已成为世界主要军事强国的研究热

点，无人机更是以其独特的优势备受关注。

无人机平台具有高机动性，续航时间长，隐蔽性

好，生存能力强，适应性强，飞行姿态灵活多变，可用

各种速度、各种飞行剖面的航路进行飞行等优势。

因此，无人机的应用范围非常广泛。 如具有一般战

场需要的侦察、监视、空中巡视等各种作战功能；能

给其他作战武器指示目标；可以参加电子战活动；可

以作为武器投放平台直接参与战斗，为战场前沿提

供火力支援[1-2]。

1 固定翼无人机

目前，固定翼无人机典型装备有RQ-1“捕食者”

无人机、“全球鹰”无人机和“影子”无人机。固定翼

无人机所装备的光电载荷主要有光电/红外传感器、

激光测距仪及光电制导导弹等。

图 1为美国RQ-1“捕食者”无人机的光电平台，

其光电载荷为L-3WES-CAM Model14传感器转塔系

列，可昼夜工作。主要光电载荷如下：高分辨力、变

焦距电视摄像机；955 mm焦距双色远程 CCD测位

仪；3~5 μm PtSi或 InSb多视场热像仪；人眼安全激光

测距仪。
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Abstract: The advantages and applications of unmanned aerial vehicle (UAV) are briefly introduced. The
electro-optical payloads on fixed wing UAV and UAV helicopter are analyzed. Based on this, the new UAV plat⁃
form is introduced. The development trends of UAV electro-optical payloads are summarized in the end. With
the rapid development of UAV platform technology and electro-optical payload technology, UAV electro-opti⁃
cal payloads will have the characteristics of long endurance, good stealthy, multipurpose, active electro-optical
jamming ability and high intelligence.
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“全球鹰”无人机可同时携带光电、红外传感系

统和合成孔径雷达。雷声公司研制的“全球鹰”改进

型综合传感器，具有合成孔径雷达和光纤传感器的

双重功能的改进型传感器（EISS），将比现有的传感

器（ISS）的性能提高 50%。其具体参数如下：光学系

统：焦距1 750 mm，口径280 mm；三代红外传感器：工

作波段 3.6~5 μm，InSb 焦平面阵列 480×640，视场

5.5×7.3 mrad，像元视场 11.4 μrad；CCD相机：工作波

段0.4~0.8 μm，像元数1 024×1 024，阵列视场5.1×5.2
mrad，像元视场5.1 μrad。

2 无人直升机

与种类繁多的常规固定翼无人机相比，目前世

界范围内技术成熟的无人直升机系统仅寥寥数种：

美国诺斯罗普·格鲁曼公司研制的RQ/MQ－8“火力

侦察兵”无人直升机、德国“西莫”（SEAMO）无人直升

机、俄罗斯的KA系列无人直升机、加拿大航空公司

制造的CL－227“哨兵”无人直升机等。

美军“火力侦察兵”RQ/MQ－8是一种垂直起降

战术无人机（VTUAV），其中RQ-8A为验证试验型，

MQ-8B为生产型，MQ-8B是由Schweitzer四桨叶民用

直升机改型而成，与三桨叶RQ-8A型无人机相比，其

动力传动系统、续航及载荷能力都有很大的提高，该

机有效载荷 272 kg，最大速度约 232 km/h，续航时间

9 h。此外，还加装了光电/红外传感器、合成孔径雷

达以及激光测距仪，可以携载“海尔法”导弹或 70
mm Hydra火箭弹等。目前MQ-8B已被美国陆军和

海军同时采用，该机将是美国陆军未来战斗系统的

组成部分，同时也是美国未来海军濒海战斗舰（Litto⁃
ral Combat Ship）计划装备的三种无人平台之一。

“西莫”垂直起降式无人直升机是由欧洲宇航防

务集团（EADS）研制，计划装备到德国海军的K-130
轻型护卫舰上。“西莫”采用共轴双旋翼结构方式，机

身全长2.89 m，高2.5 m，最大起飞质量1 125 kg，其中

包括 350 kg燃料和 180 kg任务载荷。它配备先进的

机载探测雷达和光电传感器等侦察设备，巡逻范围

达180 km[3-7]。

3 多旋翼飞行器

多旋翼飞行器又称分布式动力飞行器，具有直升

机的优点，可以垂直起飞、定点悬停。由于对起降场地

的要求很小，可以很轻易的在小型舰艇等固定翼飞行

器无法起降的地方着陆。由于采用多组旋翼，分布式

动力平台技术在同样载荷能力下对动力系统的要求相

比常规直升机要低很多。虽然目前大型分布式动力系

统的实现在技术上还需要继续研究，但是多旋翼系统

控制机理的先进性决定了这必然会成为未来大型直升

机技术发展的一个重要方向。

斯坦福大学 1999年在NASA资金支持下开展了

一款“中型”多旋翼布局直升飞行器（Mesicopter）的概

念研究。这架直升飞行器的核心是一块芯片，四周

有多个微小的旋转叶片。预计用途为大气研究如风

切变、湍流探测以及生物、化学污染探测等[8]。

4 无人机光电载荷发展趋势

随着无人机平台技术及光电载荷技术的迅速发

展，长航时、良好隐身性、多用途、高智能将是无人机

光电载荷的发展趋势。

（1）具有良好隐身性能的长航时

执行光电侦察无人机系统具有速度小、飞行高

度低的特点，因而增强其隐身性能、提高其战场生存

率是一个发展趋势。另一方面，与有人机系统相比，

无人机无需考虑飞行员生理限制问题，且具备长航

时有利于在执行任务中发挥更大的作用。

图1 RQ-1“捕食者”无人机上的光电平台

图2 Mesicopter概念平台（左图）及演示样机（右图）
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（2）具备主动光电干扰能力

目前无人机光电系统主要任务是光电侦察，任

务单一。其主要光电载荷为光电/红外传感器、激光

测距仪等。随着无人机平台技术发展，载荷能力增

强，针对作战需要，搭载激光干扰载荷、光电制导导

弹的无人机将是未来发展的必然趋势。

在舰艇防护方面，利用无人机平台优势，通过搭

载光电系统载荷构建空中机动式防护系统。一方

面，利用无人机平台能够垂直起降、空中悬停优势，

弥补舰载平台空间受限的约束；另一方面，利用无人

机平台相对有人直升机平台结构简单、可靠性高及

性价比高的优势，通过编队伴飞的方式，增加舰艇的

防护半径，以提高舰艇生存能力。

作战过程中，无人机光电防护系统在基地平台

侦察设备及光电跟踪设备配合下对目标实施定位与

跟踪，接收控制指令编队飞离被保护目标一定距离

拦截反舰光电制导导弹，利用小型激光压制干扰载

荷和小型高效中波红外干扰载荷，压制、阻塞干扰红

外/激光制导导弹导引头，使其失去制导能力。

（3）具备多用途、高智能将是未来发展目标

目前无人机光电系统的主要缺点和不足是，缺

少应对突发性事件的能力，只能执行预定的任务，功

能单一，且智能化程度较低。随着光电载荷技术、信

息技术、控制技术的进步，发展多用途、高智能的无

人机光电载荷系统是一个重要的发展趋势。
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