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6.1. ОБІІІИЕ ПОЛОЖЕНИЯ

В приводимых ниже справочных материалах все физические величины непосредственно обозначены единицами измерения.
Материалы данной главы выбраны из РЛЭ и предназначены для облегчения работы экипажа. Данная глава не заменяет руководство полностью, а только упрощает использование наиболее употребляемых разделов и позволяет держать на рабочем месте экипажа материалы, доступ к которым должен быть быстрым и простым.

6.1.1 ПЛАНИРОВАНИЕ ПРЕДСТОЯЩЕГО ПОЛЕТА

Перед каждым полетом оператор БАС, в соответствии с порядком подготовки к полету представленным в Главе 7 PПП и РЛЭ, обязан подготовить полетное задание (программу полета). Полетное задание, как правило, готовится в период предварительной или предполетной подготовки на основе полученного задания.
В ходе подготовки полетного задания (программы полета) в HCУ 
с использованием специального программного обеспечения на картографической основе отображаются поворотный пункты маршрута.
В результате автоматически проведенного в HCУ штилевого расчета полета экипаж должен знать:
- общую протяженность маршрута;
- общее время полета;
- время пролета над характерными ориентирами после взлета;
- надежность радиосвязи на заданной высоте;
- минимальные расстояния маршрута полета от запретных зон (опасных зон, зон ограничения полетов) и районов аэродромов;
- действия при изменении метеорологических условий и в особых случаях в полете.












6.1.2 ИСПОЛЬЗУЕМЫЕ БВС ДЛЯ ВЫПОЛНЕНИЯ АВИАЦИОННЫХ РАБОТ:

ТИП БВС

Изображение БВС
[bookmark: _Hlk159325682]Рис. 6.1.2.1



Предназначен для проведения дистанционного зондирования земной, водной, ледовой поверхности (аэрофотосъемка, картографическая, кадастровая, мультиспектральная, тепловизионная съемка), видеомониторинга протяженных объектов, воздушного лазерного сканирования, доставки грузов. Может использоваться как отдельный БВС, так и в системе БАС. 
[bookmark: _Hlk159325889]
ТИП БВС

Изображение БВС
Рис.6.1.2.2

Предназначен для ведения мониторинга местности, промышленных объектов 
в телевизионном и тепловизионном режиме, радиочастотном диапазоне, определения координат, передаче информации мониторинга в реальном времени и записи 
на цифровые носители. Может использоваться как отдельный БВС, так и в системе БАС. 
[bookmark: _Hlk159327497]Для БВС ТИП БВС в соответствии со ст. 8 Воздушного кодекса Российской Федерации от 19.03.1997 № 60-ФЗ обязательная сертификация гражданских БВС с максимальной взлетной массой до 30 кг не требуется.
На основании п.32 ст.33 Воздушного кодекса Российской Федерации, «Правил учета беспилотных гражданских воздушных судов с максимальной взлетной массой от 0,15 кг до 30 кг, ввезенных в РФ или произведенных в РФ» (утв. Постановлением Правительства РФ от 25.05.2019 № 658) каждое БВС организации должно быть поставлено на государственный учёт.  Учетные   номера   должны   быть нанесены   на планер БВС в соответствии с «Порядком нанесения государственных, регистрационных и учетных опознавательных знаков гражданских воздушных судов, товарных знаков на гражданские воздушные суда» (утв. приказом Министерства транспорта от 22.01.2023 N 18).
6.2. ПРАВИЛА ПОЛЕТОВ

 Полеты БВС на выполнение авиационных работ и с другой целью (демонстрационные, учебно-тренировочные) осуществляются:
а) по правилам визуальных полетов (ПBП) — полет, выполняемый в пределах прямой визуальной видимости (visual line of sight), в ходе которого оператор БАС поддерживает непосредственной бесперебойный визуальный контакт с БВС;
б) по правилам полетов по приборам (ППП) — полет, выполняемый за пределами прямой визуальной видимостью (beyond visual line of sight).
Полеты БВС ЭКСПЛУАТАНТ выполняются в воздушном пространстве классов G и H, для которых согласно ФАП-138 установлены следующие требования:
Класс G
а) полеты выполняются только с разрешения органа ОВД в пределах границ установленного (сегрегированного) воздушного пространства после подачи представления в соответствующий орган ОВД на установление временного, местного режимов или кратковременного ограничения и Плана полетов;
б) полеты осуществляются на высотах ниже 3 050 м над средним уровнем моря;
в) со стороны органов ОВД осуществляется только полетное информационное обслуживание;
г) эшелонирование полетов не осуществляется; 
д) двухсторонняя радиосвязь не осуществляется.
Класс H
а) разрешаются полеты беспилотных воздушных судов в случаях, установленных подпунктом «б» пункта 52² и пунктом 52³ ФАП-138, по маршрутам полетов для беспилотных воздушных судов на высотах ниже 3050 м.
б) эшелонирование воздушных судов не производится;
в) наличие постоянной двухсторонней радиосвязи с органом ОВД не требуется.
Маршрут полета для БВС устанавливается шириной не более 4 км в воздушном пространстве классов Н и G.
Воздушное пространство, выделенное для маршрутов полетов для БВС в воздушном пространстве класса G, классифицируется как воздушное пространство класса Н.
По маршрутам полетов для БВС разрешаются полеты БВС, оснащенных оборудованием удаленной идентификации, системой экстренного прекращения полета, бортовыми огнями предотвращения столкновений (проблесковыми огнями), аэронавигационными огнями, обеспечивающими световое излучение для идентификации такого воздушного судна, оборудованием навигации, обеспечивающим выполнение полета БВС в соответствии с его эксплуатационной документацией, оборудованием линий управления БАС и контроля БАС.
Маршруты полетов для БВС и условия использования маршрутов полетов для БВС публикуются Федеральным агентством воздушного транспорта в документах аэронавигационной информации.
В период, когда маршрут полета для БВС, установленный выше 150 м от земной или водной поверхности, не используется для полетов БВС, воздушное пространство, выделенное для такого маршрута, классифицируется как воздушное пространство класса G.

6.2.1. ПРАВИЛА ПОЛЕТОВ ПО ПВП - В ПРЕДЕЛАХ ПРЯМОЙ ВИЗУАЛЬНОЙ ВИДИМОСТИ (VLOS)

Под производством полетов в пределах прямой визуальной видимости (VLOS) понимаются полеты, при выполнении которых командир БВС или член экипажа БВС, выполняющий функции наблюдателя, поддерживают прямой контакт с БВС невооруженным глазом.
Для VLOS визуальный контакт должен быть прямым, т. е. БВС должно постоянно находиться в поле зрения командира БВС или наблюдателя БВС, 
что обеспечивает возможность отслеживать траекторию полета БВС по отношению 
к другим воздушным судам, людям, препятствиям (например, транспортным средствам, конструкциям, местности) в целях выдерживания эшелонирования 
и предотвращения столкновений. Прямой визуальный контакт должен обеспечиваться без помощи визуальных средств (например, подзорные трубы, бинокли, электрооптические средства воспроизведения изображения/системы с расширенными возможностями визуализации), к которым корригирующие линзы не относятся.
Полеты VLOS должны выполняться в таких метеорологических условиях,
 при которых командир БВС и/или наблюдатель БВС способны избежать столкновения с находящимися поблизости воздушными судами и предупредить возникновение других рисковых ситуаций, обусловленных факторами опасности, характерными для эксплуатационных условий.
Планирование полетов должно обеспечить командиру БВС и/или наблюдателю БВС достаточную высоту нижней границы облачности, видимость и запас высоты 
над местностью/препятствиями для поддержания постоянного визуального контакта 
с БВС в условиях, которые, согласно прогнозу, будут сохраняться в течение всего полета. Кроме того, эти условия должны обеспечивать возможность обнаружения других воздушных судов, находящихся поблизости.
Как правило, при выполнении полетов VLOS, в ходе которых управляемое БВС находится на относительно небольшом расстоянии от командира или наблюдателя БВС и на относительно небольшой высоте, используются портативные наземные станции управления. Термин "относительно” отражает тот факт, что приемлемые диапазоны дальности и высоты увязаны с заметностью БВС и возможных воздушных судов- нарушителей (например, других воздушных судов, включая БВС), которая в эксплуатационных условиях зависит от их цвета, размера, скорости полета и оснащения светотехническим оборудованием.
Командир БВС осуществляет связь с наблюдателями БВС голосом 
(без использования технических средств) или с использованием радиостанции.
Полеты в пределах прямой видимости (VLOS) могут выполняться в визуальных метеорологических условиях только днем е максимальной осмотрительностью всех членов экипажа БВС.
Разрешения на ИВП БВС и подача планов полетов не требуется в случаях выполнения визуальных полетов БВС с максимальной взлетной массой до 30 кг 
на высотах менее 150 м от земной или водной поверхности, а также:
а) вне диспетчерских зон аэродромов гражданской авиации, районов аэродромов (вертодромов) государственной и экспериментальной авиации, запретных зон, зон ограничения полетов, специальных зон, воздушного пространства над местами проведения публичных мероприятий, официальных спортивных соревнований, а также охранных мероприятий, проводимых в соответствии с ФЗ «О государственной охране»;
б) на удалении не менее 5 км от контрольных точек неконтролируемых аэродромов и посадочных площадок.

6.2.2. ПРАВИЛА ПОЛЕТОВ ПО ППП - ЗА ПРЕДЕЛАМИ ПРЯМОЙ ВИДИМОСТИ (BVLOS)

Правила полетов по приборам — за пределами прямой видимости BVLOS предусматривают выполнение полетов в условиях, при которых местонахождение, пространственное положение и параметры полета БВС определяются экипажем по показаниям пилотажно-навигационных приборов.
Для производства полетов за пределами VLOS оператор БАС должен использовать цифровой рельеф местности для предотвращения столкновения с местностью и препятствиями.
До выполнения контролируемого полета BVLOS необходимо согласовать действия с соответствующим(и) органом(ами) ОВД в части, касающейся:
а) любых эксплуатационных ограничений летно-технических характеристик 
или ограничений, характерных для БВС (например, неспособность выполнять стандартные развороты);
б) любого заранее заданного профиля полета на случай потери линии C2 и/или процедур прекращения полета;
в) прямой телефонной связи между пунктом управления полетом 
и органом(ами) ОВД на случай чрезвычайных обстоятельств, если соответствующий(ие) орган(ы) ОВД нe утвердил(и) использование других средств;
г) связь между HCУ и органом(ами) ОВД должна соответствовать требованиям, предъявляемым к классу воздушного пространства, в котором выполняются полеты, 
и осуществляться с помощью стандартного связного оборудования и процедур УВД, если соответствующий(ие) орган(н) ОВД не утвердил(и) использование других средств. Следует до минимума свести время транзакций по линии C2 с тем, чтобы по сравнению с воздушными судами с пилотом на борту возможности взаимодействия управляющего полетом с БВС не были ограничены.
Вопрос о выполнении полетов BVLOS по ППП следует рассматривать только, если полет выполняется в конкретно ограниченном или сегрегированном воздушном пространстве по разрешительной системе.
Полеты за пределами прямой видимости могут выполняться днем и ночью.
 При этом при полетах ночью БВС должен быть оснащен обязательно бортовыми аэронавигационными огнями (БАНО).
В целях увеличения радиовидимости может использоваться БВС-ретранслятор для передачи команд с HCУ на БВС и информации с БВС на HCУ.

6.2.3. РЕГИОНАЛЬНЫЕ ПРАВИЛА ПОЛЕТОВ

Полеты в горной местности
При подготовке к полету экипаж обязан:
а) тщательно подобрать с использованием картографической продукции площадку для взлета и посадки БВС, дорожную доступность для подъезда к ней. Выбор площадки должен обеспечивать гарантированную радиовидимость БВС на всей протяженности планируемого маршрута, а абсолютная высота ее расположения не должна превышать ограничения, установленного в РЛЭ БВС;
б) изучить ограничительные пеленги и наметить обходные маршруты на случай встречи с опасными метеоявлениями;
в) проанализировать метеоусловия и возможность образования сильных восходящих и нисходящих потоков воздуха, мощно-кучевых и кучево-дождевых облаков, а также орографической болтанки в зоне взлета и посадки;
г) изучить направление ущелий и горных долин.
Набор высоты полета в горной местности по маршруту следования разрешается только при условии обеспечения набора высоты до установленного рубежа. В остальных случаях набор высоты производится по вертикали над площадкой взлета.
Снижение с высоты полета и заход на посадку по установленной схеме разрешается выполнять после пролета маркированного рубежа под непрерывным управлением, устойчивой работе бортового навигационного оборудования, знании экипажем местоположения БВС. При неустойчивой связи с БВС выполняется полет в точку посадки на безопасной высоте, а снижение для захода на посадку выполняется по спирали над точкой посадки.

Полеты над безориентирной местностью и пустыней
а) при полетах над безориентирной местностью и пустыней экипаж БВС должен учитывать особенности физико-географических, навигационных и метеорологических условий.
б) экипаж БВС обязан знать расположение характерных ориентиров, имеющихся по маршруту, высохших озер и русел рек.

Правила полетов в воздушном пространстве приграничной полосы
Правила установления воздушного пространства приграничной полосы определяются Федеральными правилами использования воздушного пространства Российской Федерации.
Полеты в воздушном пространстве приграничной полосы выполняются с использованием аэронавигационных карт установленного масштаба с обозначенной линией Государственной границы Российской Федерации, приграничной полосы и с указанием ограничительных пеленгов от радиосредств.
При выполнении полетов в воздушном пространстве приграничной полосы отклонения от заданного маршрута не допускаются.
Вынужденные отклонения от маршрута полета (обход кучево-дождевой, мощно - кучевой, грозовой облачности, пыльной бури и т. п.) в воздушном пространстве приграничной полосы производятся в сторону от Государственной границы вглубь территории Российской Федерации с немедленным докладом об этом органу ОВД.
В случае, когда вынужденное отклонение от воздушной трассы или маршрута полета может привести к нарушению Государственной границы Российской Федерации, командир БBC прекращает выполнение задания, возвращается на площадку взлета (посадки) с немедленным докладом об этом органу ОВД.
Использование воздушного пространства приграничной полосы при выполнении авиационных работ осуществляется при наличии разрешения территориального органа Федеральной службы безопасности Российской Федерации. Ответственным за его получение в ЭКСПЛУАТАНТ является начальник службы диспетчерского обеспечения полетов.

Правила полетов над населенными пунктами
Авиационные работы над населенными пунктами выполняются при наличии в ЭКСПЛУАТАНТ разрешений на их проведение от соответствующего органа местного самоуправления, а в городах федерального значения Москве, Санкт-Петербурге и Севастополе - разрешения соответствующих органов исполнительной власти указанных городов.
Ответственным за получение разрешений является заказчик выполнения авиационных работ, начальник службы диспетчерского обеспечения полетов осуществляет контроль получения разрешения заказчиком авиационных работ.
Полеты над населенными пунктами могут выполняться на высоте, обеспечивающей безопасность выполнения полетов. Ответственность за их проведение возлагается на присутствующего на полетах ответственного лица из руководящего состава, а при его отсутствии на командира экипажа БВС.
	
6.3. ПРОЦЕДУРЫ НОРМАЛЬНОЙ ЭКСПЛУАТАЦИИ

Порядок действий экипажа БАС в обычной ситуации определяется  соблюдением требований, соответствующих разделов PПП и РЛЭ (РП) БАС с БВС ТИП БВС. Процедуры нормальной эксплуатации БАС включают в себя следующие этапы:
- предполетную подготовку БАС;
- выполнение полета;
- послеполетные работы.
Выполнение полета БВС ТИП БВС включает следующие этапы:
- взлет и набор высоты;
- полет по маршруту полетного задания (ПЗ);
- заход на посадку;
- посадка.
После выполнения работ на любом типе БВС выполняется послеполетный разбор полетов экипажа.


6.3.1. ПРОЦЕДУРЫ И ТЕХНОЛОГИЯ ВЫПОЛНЕНИЯ РАБОТЫ В ХОДЕ ПРЕДПОЛЕТНОЙ ПОДГОТОВКИ

Основные этапы предполетной подготовки к полетам приведены в таблице 6.1

Таблица 6.1.
	Этапы
	Действия	оператора БАС

	Оценка пригодности
площадки к выполнению полетов (в случае если не проводилась рекогносцировка заблаговременно)
	- проводит оценку размеров, покрытия площадки растительностью, наличия препятствий и ровности поверхности;
- определяет положение сторон света;
- определяет направление маршрута планируемого полета БВС относительно HCУ;
- принимает решение о пригодности площадки к
выполнению взлета и посадки.

	Оценка фактических
метеоусловий и анализ прогноза погоды на летную смену
	- оценивает фактическое направление н скорость ветра, высоту нижнего края облачности, отсутствие осадков;
- при наличии интернета на метеорологических сайтах или по информации от метеопунктов анализирует прогноз погоды на летную смену в районе полетов;
- принимает решение о соответствии метеоусловий заданию на полет, направлении взлета БВС, месте установки HCУ.


	Развертывание БАС 
и подготовка рабочих мест к полету (осуществляется не менее, чем за 30-40 минут до установленного времени вылета).
	- выполняет разгрузку БАС из систем транспортировки;
- в соответствии с разделом РЛЭ осуществляет	сборку и подготовку БВС;
- выполнить калибровку компаса при необходимости;
- развертывает автономный источник питания (при необходимости)
- готовит рабочее место для управления БВС;
- проводит внешний осмотр собранного БВС;
- заполняет полетный лист.

	Проверка
работоспособности систем БВС перед полетом (осуществляется не менее, чем   за 10-15
минут до установленного времени вылета)
	· в соответствии с разделом РЛЭ (РП) осуществляет включение HCУ, загрузку плана полета и проверку правильности его отображения;
· включает питание БВС и убеждается в установке связи с НСУ;
В соответствии с разделом РЛЭ осуществляет проверку информации на НСУ:
· пульт управления, мобильное устройство и аккумулятор полностью заряжены;
· ПО всех устройств обновлено до актуальной версии;
· установлена опция аварийного режима для возврата домой;
· установлена высота полета для возврата домой не менее безопасной высоты полета;
· установлена функция защиты от столкновения и соответствующе настроена.
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Технологический график выполнения предполетной подготовки приведен в Таблице 6.2.
	ЭТАП
	Время на выполнение, мин

	
	10
	20
	30

	Оценка пригодности площадки к выполнению полетов
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Оценка фактических метеоусловий и анализ прогноза погоды на летную смену
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Принятие решения на вылет 
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Развертывание БАС и подготовка рабочего места к полету
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Проверка работоспособности всех систем
БАС перед полетом и доклад органу ОВД
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	




6.3.2. ВЗЛЕТ И НАБОР ВЫСОТЫ
ТИП БВС
Взлет
Взлет производится после доклада о готовности экипажа, получения разрешения диспетчера ОрВД и установленное планом полета время в соответствии с РЛЭ.
Взлет БВС мультироторного типа считается с момента отрыва БВС до набора заданной высоты точки «дом».
При наличии полученного разрешения на выполнение полетов от органа ОрВД место взлета, его направление и решение на взлет принимается командиром БВС с учетом направления и скорости ветра, препятствий на площадке.
Экипажу взлетать запрещается, если:
а)	командиру БВС по телефону от органа ОрВД поступила команда о переносе времени начала полета или запрете;
б)	по траектории взлета появились препятствия (люди, скот, техника);
в)	в районе набора высоты появились посторонние воздушные суда, информации о которых не имеется;
г)	скорость ветра у земли с учетом его направления и порывов не соответствует установленным РЛЭ данного типа БВС ограничениям; 
д) появился аварийный сигнал на экране HCУ.
Набор высоты
После выполнения взлета командир БВС по информации с БВС: 
а)	убеждается в исправности работы систем БАС;
б) записывает время взлета в задание на полет;
в) по телефону докладывает о нем в орган ОрВД, в зоне ответственности которого выполняется полет.
Набор установленной заданием на полет высоты БВС осуществляется 
над точкой взлета или по заданному маршруту в район выполнения работ. Ввод команд на осуществление набора высоты и выбор траектории полета осуществляется с НСУ.
В процессе набора управляющий полетом оператор БАС контролирует:
а) параметры бортовых систем БВС (работа двигателей, изменения показаний высоты, скорости полета);
б) правильность выполнения БВС передаваемых команд с HCУ; 
в) занятие и выдерживание заданной высоты полета.
В случае отклонения от заданных параметров набора высоты управляющий полетом член экипажа должен быть готов в соответствии с РЛЭ типа БВС предпринять меры по их устранению или прекращению полетного задания. 

ТИП БВС
Взлет
Взлет производится после доклада о готовности экипажа, получения разрешения диспетчера ОрВД и установленное планом полета время в соответствии с РЛЭ.
Взлет БВС самолетного типа осуществляется с момента начала движения БВС на пусковой установке до момента набора высоты 100 м, скорости 70 км/час и начале разворота. При вертикальном взлете данный этап полета БВС осуществляется с момента отделения от поверхности установки до момента набора высоты 10 м.
При наличии полученного разрешения на выполнение полетов от органа ОрВД место взлета, его направление и решение на взлет принимается командиром БВС с учетом направления и скорости ветра.
Перед взлетом:
а) после проведения проверки работоспособности всех систем комплекса перед полетом по указанию командира БВС одним из членов экипажа БВС самолетного типа устанавливается на пусковое устройство;
б) командир БВС убеждается в готовности БВС и членов экипажа к взлету;
в) командир БВС убеждается в отсутствии препятствий по траектории взлета;
г) командир БВС убеждается в соответствии значений фактических метеоусловий, не превышающих ограничения для выполнения задания;
д) член экипажа, управляющий полетом, выполняет действия в соответствии с требованиями РЛЭ типа БВС для запуска двигателя.
После схода БВС с пускового устройства управляющий полетом член экипажа осуществляет контроль:
а)	выхода двигателя на обороты 100%;
б)	провала напряжения аккумуляторной батареи; 
в)	отсутствия отклонения по курсу;
г)	набора высоты,
д)	роста скорости и выдерживание ее в наборе;
е)	отсутствие аварийных сигналов на экране HCУ.
Не управляющий полетом член экипажа осуществляет визуальный контроль за выполнением взлета и набора высоты БВС.
Экипажу с момента подачи команды на установку БВС на пусковое устройство до набора высоты 100 м и начала первого разворота запрещается отвлекаться от выполнения своих функциональных обязанностей.
Экипажу взлетать запрещается, если:
а)	командиру БВС по телефону от органа ОрВД поступила команда о переносе времени начала полета или запрете;
б)	по траектории взлета появились препятствия (люди, скот, техника);
в)	в районе набора высоты появились посторонние воздушные суда, информации о которых не имеется;
г)	скорость ветра у земли с учетом его направления и порывов не соответствует установленным РЛЭ данного типа БВС ограничениям; 
д) появился аварийный сигнал на экране HCУ.
Набор высоты
После выполнения взлета командир БВС по информации, поступаемой с БВС: 
а)	убеждается в исправности работы систем БАС;
б) записывает время взлета в задание на полет;
в) по телефону докладывает о нем в орган ОрВД, в зоне ответственности которого выполняется полет.
Набор установленной заданием на полет высоты БВС осуществляется в автоматическом режиме по спирали над точкой взлета или по заданному маршруту в район выполнения работ. Ввод команд на осуществление набора высоты и выбор траектории полета осуществляется с НСУ.
В процессе набора управляющий полетом член экипажа контролирует:
а) параметры бортовых систем БВС (работа двигателя, изменения показаний высоты, скорости полета);
б) правильность выполнения БВС передаваемых команд с HCУ; 
в) занятие и выдерживание заданной высоты полета.
В случае отклонения от заданных параметров набора высоты управляющий полетом член экипажа должен быть готов в соответствии с РЛЭ типа БВС предпринять меры по их устранению или прекращению полетного задания.
Не управляющий полетом член экипажа в процессе набора высоты осуществляет визуальный контроль за полетом БВС до потери его из виду и информирует о правильном построении траектории полета.
Распределение обязанностей и порядок взаимодействия в экипаже при выполнении взлета и набора высоты приведен в таблице 6.3.

Таблица 6.3.
	Этапы
	Действия	командира экипажа (управляющего полетом)
	Действия второго члена экипажа

	Запуск БВС с пускового устройства
	- проверяет углы установки ПУ крен, тангаж и при необходимости корректирует командами положение ПУ;
- производит сброс CHC и подает команду «Сброс CHC»;
- перенести точку посадки в окне «Карта HCУ»;
· - дает команду «Сброс ПВД»;
· - подает команду «Произвести накачку»;
· - контролирует параметры, отображаемые на НСУ.
	- после установки БВС на ПУ доклад: «На катапульте»;
- дает ответ: ‹Понял», убеждается в отсутствии
препятствий в секторе взлета;
- прикрывает ПВД «Прикрыл»;
- проводит накачку ПУ;
- контролирует сход БВС с ПУ, скорость схода БВС с ПУ и запуск двигателя БВС по звуку.

	Набор высоты.
	- после схода БВС с ПУ и запуска двигателя контролирует НСУ:
· просадку АБ (не ниже 22,5В)
· рост скорости до 86 км/ч;
· увеличение высоты.
- если полетное задание не было загружено на БВС после достижения относительной высоты 100 м контролирует автоматическое включение команды «Круг влево» и выполнение БВС виража на относительной высоте 100 м;
- если полетное задание было загружено, то контролирует занятие БВС курса полета в точку первого поворотного пункта маршрута.
	- после схода БВС с ПУ и запуска двигателя визуально контролирует отсутствие изменения курса и набор высоты БВС;
- визуально контролирует набор высоты БВС. Дает команду «Есть набор»;
- информирует «Круг влево»;
- информирует «Полет по заданию.



	[bookmark: _GoBack]Этапы
	Действия	командира экипажа (управляющего полетом)
	Действия второго члена экипажа

	Контрольный круг
	- на высоте 100 м в фигуре «Круг» над точкой взлета проконтролировать параметры ДУ, сервоприводов, отсутствие аварийных команд;
- фиксирует время взлета и записывает его отчет в полете;
- докладывает в орган управления ОрВД о времени взлета.
	- визуально контролирует полет БВС.



6.3.3. ПОЛЕТ ПО МАРШРУТУ ПОЛЕТНОГО ЗАДАНИЯ

Полет по маршруту полетного задания может осуществляться в автоматическом, полуавтоматическом режиме с помощью джойстиков управления по изображению с курсовой камеры и положению БВС определенных с помощью систем глобального позиционирования или визуально, в соответствии с РЛЭ.

ТИП БВС
Полет по маршруту осуществляется по заблаговременно подготовленной и введенной на земле в БВС программе полета в автоматическом режиме.
В процессе полета управляющий полетом БВС осуществляет постоянный контроль за:
а) выдерживанием заданной линии пути БВС;
б) выходом на поворотные пункты маршрута (ППM) и своевременным выполнением разворота на следующий по порядку ППM;
в) курсом полета;
г) постоянством выдерживания истинной высоты или высоты относительно точки взлета;
д) показаниями скорости и направления ветра;
е) разрядом аккумуляторной батареи;
ж) правильностью работы приемника ГНСС;
з) другими навигационными элементами полета.
В случае необходимости изменения программы полета управляющий полетом БВС оператор БАС может скорректировать режим полета, не превышая допустимого значения для установленного режима полета (установленной полосы маршрута (района), высоты), поданного в плане полета в орган ОрВД.
В случае угрозы безопасности полета допускается изменение заданной высоты полета и уклонение из границ установленного режима, а также вынужденную посадку, не предусмотренную заданием, при этом оператор БАС должен немедленно информировать орган ОрВД.

ТИП БВС
Полет по маршруту осуществляется по заблаговременно подготовленной и введенной на земле в БВС программе полета в автоматическом режиме.
В процессе полета управляющий полетом БВС член экипажа осуществляет постоянный контроль за:
а) выдерживанием заданной линии пути БВС;
б) выходом на поворотные пункты маршрута (ППM) и своевременным выполнением разворота на следующий по порядку ППM;
в) курсом полета;
г) постоянством выдерживания истинной высоты или высоты относительно точки взлета;
д) показаниями скорости и направления ветра;
е) разрядом аккумуляторной батареи;
ж) правильностью работы приемника ГНСС;
з) другими навигационными элементами полета.
В случае необходимости изменения программы полета управляющий полетом БВС член экипажа может скорректировать режим полета, не превышая допустимого значения для установленного режима полета (установленной полосы маршрута (района), высоты), поданного в плане полета в орган ОрВД.
В случае угрозы безопасности полета допускается изменение заданной высоты полета и уклонение из границ установленного режима, а также вынужденную посадку, не предусмотренную заданием, при этом командир экипажа БВС должен немедленно информировать орган ОрВД.
В полете экипаж должен постоянно анализировать метеорологическую обстановку по маршруту полета (в районе выполнения авиационных работ), на площадке посадки по поступающей информации с БВС о скорости и направлении ветра и вести контроль расхода аккумуляторной батареи.
На основании анализа аэронавигационной и метеорологической обстановки командир БВС может принять решение о прекращении выполнения задания и выполнении посадки БВС.
Распределение обязанностей и порядок взаимодействия в экипаже при выполнении полета по маршруту приведен в таблице 6.4.
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Таблица 6.4.
	Этапы
	Действия командира экипажа (управляющего полетом)
	Действия второго члена экипажа

	Автоматический режим
	- контролирует загрузку полетного задания на БВС и отображения маршрута на НСУ;
- контролирует положение БВС относительно заданного маршрута и НСУ;
- контролирует работу систем БВС, выход БВС на поворотные пункты маршрута и выдерживание заданных параметров полета;
	- контролирует фактическую метеорологическую обстановку в точке взлета и посадки и анализирует погоду по маршруту полета (в районе выполнения работ) по данным различных источников информации;
- контролирует работу автономного источника питания;
- находится в постоянной готовности по команде управляющего полетом изменить направление положения приемо-передающей антенны для улучшения связи с БВС;
- находится в постоянной готовности по команде управляющего полетом подменить его на рабочем месте для осуществления контроля выполнения полета.	

	П/автоматический режим
	- в соответствии с заданием и с РЛЭ переходит на п/автоматический режим полета;
- в соответствии с РЛЭ осуществляет изменение параметров полета (курс, высота, скорость);
- при использовании управляемой видеокамеры (тепловизора) осуществляет управление ею и включение режима «Ведущая камера».
	









	Независимо от используемого полета
	- находится в постоянной готовности по запросу диспетчера сообщить место БВС;
- контролирует выдерживание параметров полета (высота, скорость);
- контролирует правильную выработку аккумуляторных батарей в зависимости от времени вылета (один раз в 15 минут);
- контролирует изменение направления и скорости ветра;
- контролирует изменение влажности и температуры воздуха на высоте;
- один раз в 15 минут контролирует журнал отказов.
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6.3.4. ЗАХОД НА ПОСАДКУ, ПОСАДКА

ТИП БВС
Снижение, заход на посадку и посадка после выполнения задания БВС может осуществляться в автоматическом или полуавтоматическом режиме. 
Выбор режима снижения, захода и посадки определяется решением командира БВС в зависимости от конкретных условий:
а) скорости и направления ветра на высоте полета и у земли;
б) размеров и поверхности площадки приземления;
в) рельефа местности в районе захода на посадку;
г) оставшегося уровня зарядки АБ (оставшегося времени на выполнение полета по запасу емкости АБ).
Запрещается снижать БВС ниже минимальной безопасной высоты полета без визуального контакта.
Автоматический режим «ПОСАДКА» является основным и выполняется при следующих условиях.
а) скорость ветра на высоте полета и у земли не более 13 м/с;
б) размеры площадки для посадки больше минимальных значений, установленных РПП, а поверхность ровная и покрыта травяным или снежным покровом;
в) оставшийся заряд АКБ на полет не ниже нормального; 
г) при отсутствии отказов систем БВС.
Автоматический режим «ДОМ» используется для возврата БВС к точке
 посадки на заданной высоте полета.
В случае, если автоматический режим «ПОСАДКА» выполнить невозможно экипаж выполняет посадку в автоматическом режиме с помощью джойстиков управления.
На всех этапах оператор БАС осуществляет контроль за:
а) выдерживанием установленной траектории полета для данного типа БВС;
б) правильностью выхода по установленной схеме в точки разворотов; 
в) курсом полета;
г) занятием установленной высоты полета в точках разворотов при заходе 
на посадку; 
д) показаниями скорости и направления ветра;
е) разрядом аккумуляторной батареи;
ж) правильностью работы приемника ГНСС;
з) другими навигационными элементами полета.
Оператор БАС должен прекратить заход на посадку и занять положение 
на висении выше препятствий, если:
а) в воздушном пространстве или в районе посадочной площадки появились препятствия, угрожающие безопасности полета;
б) расчет на посадку не обеспечивает безопасность ее выполнения; 
в) оператор БАС не уверен в благополучном исходе посадки;
г) по команде наблюдателя, даже если, по его мнению, продолжение захода 
на посадку и посадка могут быть выполнены безопасно.

ТИП БВС
Снижение, заход на посадку и посадка после выполнения задания БВС осуществляется в автоматических режимах. Выбор режима снижения, захода и посадки определяется решением командира БВС в зависимости от конкретных условий:
а) скорости и направления ветра на высоте полета и у земли;
б) размеров и поверхности площадки приземления;
в) рельефа местности в районе захода на посадку;
г) оставшегося уровня зарядки АБ (оставшегося времени на выполнение полета по запасу емкости АБ).
Запрещается снижать БВС ниже минимальной безопасной высоты полета без визуального контакта.
Автоматический режим «ПОСАДКА» является основным и выполняется при следующих условиях:
а) скорость ветра на высоте полета и у земли не более 15 м/с;
б) размеры площадки для посадки больше минимальных значений, установленных РЛЭ, а поверхность ровная и покрыта травяным или снежным покровом;
в) рельеф местности в районе захода на посадку равнинный при отсутствии препятствий более 40 м в радиусе не менее 400 м;
г) оставшийся заряд АКБ на полет не ниже «Пониженного»; 
д) при отсутствии отказов систем БВС.
Автоматический режим «ДОМОЙ» используется для возврата БВС к точке посадки на заданной высоте полета либо со снижением.
В случае, если автоматический режим «ПОСАДКА» выполнить невозможно экипаж выполняет посадку в автоматическом режиме с «построением глиссады», «полуавтоматическом режиме» и «по-самолетному».
На всех этапах управляющий полетом БВС осуществляет контроль за:
а) выдерживанием установленной траектории полета для данного типа БВС;
б) правильностью выхода по установленной схеме в точки разворотов; 
в) курсом полета;
г) занятием установленной высоты полета в точках разворотов при заходе на посадку; 
д) показаниями скорости и направления ветра;
е) разрядом аккумуляторной батареи;
ж) правильностью работы приемника ГНСС;
з) другими навигационными элементами полета.
Не управляющий полетом член экипажа перед подходом БВС к точке посадки находится на глиссаде в предполагаемой точки посадки, осматривает воздушное пространство и информирует управляющего полетом БВС об отсутствии воздушных судов в районе захода на посадку. После визуального обнаружения БВС над точкой посадки осуществляет доклад об обнаружении управляющему полетом и продолжает визуальное наблюдение за БВС.
Не управляющий полетом член экипажа осуществляет контроль за:
а) соответствием траектории полета для данного типа БВС направлению ветра;
б) правильностью выхода на установленную схему; 
в) курсом полета;
г) соответствием установленной высоты полета в точках разворотов при заходе на посадку;
При заходе на посадку запрещается снижать БВС ниже истинной высоты 70 м.
При всех режимах управления особое внимание члены экипажа должны уделять контролю за БВС самолетного типа при развороте на посадочный курс и в момент остановки двигателя и выпуска парашюта.
Управляющий полетом (командир) БВС должен прекратить заход на посадку и уйти на второй круг, если:
а) в воздушном пространстве или в районе посадочной площадки появились препятствия, угрожающие безопасности полета;
б) расчет на посадку не обеспечивает безопасность ее выполнения; 
в) командир БВС не уверен в благополучном исходе посадки;
г) по команде неуправляющего полетом члена экипажа, даже если, по его мнению, продолжение захода на посадку и посадка могут быть выполнены безопасно.
Распределение обязанностей и порядок взаимодействия в экипаже при выполнении предпосадочного снижения, захода на посадку и посадке в автоматическом режиме приведено в таблице 6.5. 
Таблица 6.5.
	Этапы
	Действия командира экипажа (управляющего полетом)
	Действия второго члена экипажа

	Возврат в точку посадки
	В зависимости от обстановки выбирает режим возврата на точку посадки:
- «Домой»;
- «Посадка»;
- «Фигура»;
- «Автомат».
	- включает маяк;
- проверяет радиостанцию;
- выдвигается в предполагаемую точку посадки;
- осматривает площадку для посадки.

	Предпосадочное снижение
	- в режиме «Посадка» выполняется автоматически. Контролирует параметры полета БВС. Информирует второго члена экипажа о решении выполнения посадки в автоматическом режиме;
- в режиме «Домой» выбирает плавное снижение к точке посадки либо снижение со скоростью 1,5 м/с с последующим прямолинейным полетом к точке посадки;
- в режиме «Автомат» и «Фигура» производит снижение на расчетном рубеже до высоты не ниже безопасной;
- при полете в режимах «Домой», «автомат» и «Фигура» до достижению точки посадки снижает БВС до относительной высоты 100 м в «Фигуре круг» и выполняет на этой высоте 2 виража.
- контролирует скорость и направление ветра на высоте 100 м у земли и напряжение АКБ.
	- получает от командира экипажа информацию о возвращении БВС и направление для осуществления визуального поиска;
- осматривает воздушное пространство и информирует управляющего полетом БВС об отсутствии воздушных судов в районе захода на посадку;
- осуществляет визуальный поиск и обнаружение БВС в районе точки посадки;
- после визуального обнаружения БВС докладывает «Наблюдаю» и визуально контролирует его дальнейшее выполнение полета;
- определяет направление ветра и замеряет скорость ветра.

	Заход на посадку в режиме «Посадка»
	- после занятия БВС истинной высоты 100 м контролирует автоматическое построение захода на посадочную прямую против ветра;
- на посадочной прямой контролирует плавное снижение высоты до истинной высоты 70 м;
- контролирует остановку двигателя;
- готовится к действиям в случае отказа парашютной системы.
	- визуально контролирует построение захода и выход БВС на посадочную прямую против ветра;
- контролирует отсутствие нахождения на площадке посторонней техники, животных и посторонних лиц;
- визуально определяет автоматическое отключение двигателя, выход и наполнение парашюта, наполнение амортизирующей подушки;
- подает команду «Есть парашют»;
- готовится к действиям в случае отказа парашютной системы.

	Заход на посадку в режиме «Построение глиссады»
	- контролирует скорость и направление ветра на высоте 100 м и напряжение АБ;
- строит полетное задание, в котором БВС будет лететь против ветра от точки №1 к точке №2, расположенных друг от друга на расстоянии не менее 400 м с точкой посадки в центре;
-загружает ПЗ на БВС;
- выполняет один проход по ПЗ на высоте 100 м;
- по командам второго член экипажа корректирует ПЗ (в случае необходимости);
- отключив «ограничение высоты 100 м», выполняет повторный выход на точку №1 ПЗ на относительной высоте 70 м;
- докладывает второму члену экипажа прохождение точки №1 ПЗ, высоту, скорость и направление ветра;
- по команде второго члена экипажа выключает ДУ и выпускает парашют;
- готовится к действиям в случае отказа парашютной системы.
	- визуально контролирует построение захода и выход БВС на посадочную прямую против ветра;
- контролирует отсутствие нахождения на площадке посторонней техники, животных и посторонних лиц;
- в случае необходимости командами корректирует глиссаду;
- визуально рассчитывает точку отключения двигателя и выпуска парашюта;
- на втором заходе в расчетной точке, подает команды «СТОП» и «Парашют»;
- визуально контролирует отключение двигателя, выход и наполнение парашюта, наполнение амортизирующей подушки;
- подает команду «Есть парашют»;
- готовиться к действиям в случае отказа парашютной системы.

	Снижение на куполе и после посадки
	- работает на прием команды на отцеп парашюта в меню табло «Запуск/посадка» многократно нажимает команду «Отцеп»;
- после доставки БВС к месту расположения НСУ выключает программы управления и связи, питания НСУ, АФУ
	- контролирует снижение БВС под куполом, в случае если БВС достигает поверхности, подает команду «Отжиг»;
- выдвигается к месту приземления БВС;
- гасит купол парашюта;
- отключает питание;
- подает команду командиру экипажа;
- собирает парашют, отсоединяет амортизирующую подушку;
- производит осмотр БВС и его доставку к месту расположения НСУ.












Технологический график выполнения послеполетной подготовки приведен в таблице 6.6
Таблица 6.6.
	Этапы
	Время на выполнение, мин

	
	10
	20
	30

	Послеполетный осмотр БВС
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Перекачивание результатов мониторинга
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Заполнение полетной документации
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Подготовка БВС к транспортировке
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6.4. ЛЕТНО-ТЕХНИЧЕСКИЕ ХАРАКТЕРИСТИКИ БАС

ТИП БВС

	Макс. взлетная масса
	29 кг

	Размах крыла
	4000 мм

	Длина
	2000 мм

	Масса полезной нагрузки
	До 5 кг

	Силовая установка, объем, мощность
	ДВС 40 см³, 3,7 л.с.

	ДВС, вид топлива
	АИ-95

	Пропорция топливной смеси
	50:1

	Объем бака топливной смеси
	4,6 л

	Максимальная скорость полета
	45 м/с (160 км/ч)

	Крейсерская скорость полета
	22-28 м/с (80-100 км/ч)

	Мощность генератора питания на борту
	200 Вт

	Максимальная продолжительность полета
	До 14 ч

	Максимальная дальность полета
	1000 км

	Максимальная высота полета
	4000 м

	Режим взлета
	С пусковой установки

	Режим посадки
	На парашюте

	Ограничения по скорости ветра при взлете и посадке
	Не более 15 м/с

	Температурный диапазон окружающей среды
	От -30 до +40ºС

	АКБ для БВС, напряжение и емкость
	11,1 В  11300мАч

	АКБ для ПУ, напряжение и емкость 
	11,1 В  33900 мАч



ТИП БВС

	Рабочий размер, Д*Ш*В, мм
	1600*1600*440 мм (Д×Ш×В)

	Транспортировочный размер, Д*Ш*В, мм
	655*600*840 мм (Д×Ш×В)

	Способ взлета
	Вертикально

	Способ посадки
	Вертикально

	Максимальная взлетная масса
	10 кг

	Максимальный вес полезной нагрузки
	3 кг

	Максимальная дальность полета от НСУ
	20 км

	Максимальная продолжительность полета 
	2 ч

	Крейсерская скорость полета
	50 км/ч

	Максимальная высота полета		
	3000 м

	Скорость ветра при старте, не более, м/с
	13

	Скорость ветра на высоте, не более, м/с
	15

	Диапазон рабочих температур, º С
	От -30 до +40

	Скорость подъема/снижения, м/с
	10 м/с

	Время развертывания комплекса, мин
	15 мин



6.5. МАССА И ЦЕНТРОВКА БВС

К массовым характеристикам БВС относятся:
- масса конструкции БВС (включает вес планера, силовой установки и другого несъемного оборудования);
- максимальный вес полезной нагрузки;
- максимальная взлетная масса БВС.
Масса конструкции БВС — это масса БВС после его изготовления или ремонта на заводе. Она определяется взвешиванием и вписывается в руководства пользователя. Взвешивание БВС в период эксплуатации не требуется. Необходимость взвешивания и перерасчет центровки может возникнуть в случае сложного ремонта, переоборудования в различные варианты. В случае замены или установки нового штатного оборудования производится перерасчет массы конструкции БВС.
[bookmark: _Hlk159419181][bookmark: _Hlk159419347]Масса снаряженного БВС — масса конструкции БВС с основным и дополнительным снаряжением (целевая нагрузка, парашют для посадки, амортизирующая подушка, аккумуляторная батарея). Масса снаряженного БВС меняется только за счет используемой целевой нагрузки:
ТИП БВС в пределах 25-29 кг;
ТИП БВС в пределах 7-10 кг.
Центровка при использовании рекомендованных производителем целевых нагрузок находится в пределах нормы.

6.6. ИСПОЛЬЗУЕМЫЕ ЦЕЛЕВЫЕ НАГРУЗКИ

ТИП БВС
Электронно-оптическая аппаратура БАС состоит из следующих целевых нагрузок:
- ЦН Zenmuse H20T — видеокамера дневного и тепловизионного диапазона на управляемой гиростабилизированной платформе на электромагнитном подвесе с лазерным дальномером;
[bookmark: _Hlk159420131]- ЦН Zenmuse H20N — гибридная камера с датчиками ночного видения, зум-объективом, тепловизионной и широкоугольной камерами, лазерным дальномером видеокамера дневного диапазона на управляемой гиростабилизированной платформе на электромагнитном подвесе;
- ЦН с радаром кругового сканирования миллиметрового диапазона (CSM).
ЦН с видеокамерой предназначена для ведения оптико-электронного воздушного мониторинга в дневных условиях.
Выполняет следующие функции:
- получение и начальная обработка видеоинформации, поступающей непосредственно с видеокамеры;
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- обеспечение передачи полученной видеоинформации на средство передачи данных в необходимом формате;
- определяет координаты объектов на местности.
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Рис. 6.6.1 Внешний вид ЦН с видеокамерой
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Рис. 6.6.2 Внешний вид ЦН с радаром кругового сканирования

ЦН с тепловизором — тепловизионная камера, совмещенная с обзорной цветной видеокамерой дневного диапазона на управляемой гиростабилизированной платформе на электромагнитном подвесе.
Предназначена для ведения оптико-электронного воздушного мониторинга 
в ночных условиях.
Выполняет следующие функции:
- получение и начальная обработка видеоинформации, поступающей непосредственно с тепловизионной камеры и видеокамеры;
- обеспечение передачи полученной видеоинформации на средство передачи данных в необходимое формате;
- стабилизация пространственной ориентации и удержание за счет следящей механической системы установленного положения оптической оси видеокамеры при изменении углов крена и тангажа БВС.
Состав:
- тепловизионный модуль;
- видеокамера;
- гиростабилизированная платформа на электромагнитном подвесе;
- корпус.

ТИП БВС
Электронно-оптическая аппаратура БАС состоит из следующих целевых нагрузок:
- ЦН с видеокамерой — видеокамера дневного диапазона на управляемой гиростабилизированной платформе на электромагнитном подвесе;
- ЦН с тепловизором — тепловизионная камера, совмещенная с обзорной цветной видеокамерой дневного диапазона на управляемой гиростабилизированной платформе на электромагнитном подвесе;
- ЦН с фотоаппаратом на гиростабилизированной платформе и неуправляемой обзорной цветной видеокамерой.
- ЦН с видеокамерой — видеокамера дневного диапазона на управляемой гиростабилизированной платформе на электромагнитном подвесе.
ЦН с видеокамерой предназначена для ведения оптико-электронного воздушного мониторинга в дневных условиях.
Выполняет следующие функции:
- получение и начальная обработка видеоинформации, поступающей непосредственно с видеокамеры;
- обеспечение передачи полученной видеоинформации на средство передачи данных в необходимом формате;
- стабилизация пространственной ориентации и удержание за счет следящей механической системы установленного положения оптической оси видеокамеры при изменении углов крена и тангажа БВС.
Состав:
- видеокамера:
- дополнительная видеокамера;
- гиростабилизированная платформа на электромагнитном подвесе;
- колпак-обтекатель;
- корпус.
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Рис. 6.6.3 Внешний вид ЦН с видеокамерой.

ЦН с тепловизором — тепловизионная камера, совмещенная с обзорной цветной видеокамерой дневного диапазона на управляемой гиростабилизированной платформе на электромагнитном подвесе.
Предназначена для ведения оптико-электронного воздушного мониторинга в ночных условиях.
Выполняет следующие функции:
- получение и начальная обработка видеоинформации, поступающей непосредственно с тепловизионной камеры и видеокамеры;
- обеспечение передачи полученной видеоинформации на средство передачи данных в необходимое формате;
- стабилизация пространственной ориентации и удержание за счет следящей механической системы установленного положения оптической оси видеокамеры при изменении углов крена и тангажа БВС.
Состав:
- тепловизионный модуль;
- видеокамера;
- гиростабилизированная платформа на электромагнитном подвесе;
- колпак-обтекатель;
- корпус.
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Рис. 6.6.4 Внешний вид ЦН с тепловизором и видеокамерой

ЦН с фотоаппаратом на гиростабилизированной платформе и неуправляемой обзорной цветной видеокамерой.
Предназначена для проведения аэрофотосъемки и видеосъемки в дневных условиях. Выполняет следующие функции:
- получение и начальная обработка фото и видеоинформации, поступающей непосредственно с фотоаппарата и видеокамеры;
- обеспечение передачи полученной видеоинформации на скоростной средство дистанционной передачи данных в необходимом формате.

Внешний вид ЦН с фотоаппаратом представлен на рисунке  7.3.
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Рис. 6.6.5 Внешний вид ЦН с фотоаппаратом

Состав:
- фотоаппарат;
- курсовая видеокамера;
- корпус.
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