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Предисловие

Технологии использования лидаров (лидарные технологии) на-
ходят применение в самых различных областях – от бытовой до 
космической техники. Под лидаром понимают сегодня прибор, 
устройство, а часто и сложный оптико-электронный комплекс, 
в котором ключевую роль играет лазерный дальномер. Однако 
первоначально лида́р (LIDAR – англ. LIght Detection and Ranging, 
(в переводе световое обнаружение и определение дальности) – это
технология получения и обработки информации об удаленных 
объектах с помощью активных оптических систем, использующих 
явления отражения и рассеяние излучения.

Принцип измерений, реализуемый лидарами, во многом ана-
логичен принципу действия радаров, поэтому иногда лидары на-
зывают «лазерными радарами», что не вполне корректно, так 
как в системах ближнего радиуса действия (например, предна-
значенных для работы в помещениях), главные свойства лазера 
(когерентность, монохроматичность, высокая направленность
излучения) могут быть не востребованы, а излучателями в таких 
системах могут служить светодиоды или иные источники излуче-
ния. Аббревиатура LIDAR впервые появилась в работе Миддлтона 
и Спил хауса «Метеорологические инструменты», опубликованной 
в 1953 г., задолго до изобретения лазеров [12, 31].

Первые лидары использовали в качестве источников света
обычные или импульсные лампы со скоростными затворами, фор-
мировавшими короткий импульс. В СССР в 1960-е годы суще-
ствовало два семейства лидарных метеорологических приборов, 
предназначенных для использования на аэродромах (в обоих се-
мействах источниками зондирующего светового потока были им-
пульсные лампы): светолокаторы, используемые для измерения 
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высоты нижней границы облаков, и измерители дальности види-
мости. Однако сегодня в основных сферах применения лидаров
используются лазеры. Все более широкое применение лидаров на-
прямую связано и даже определяется развитием лазерных техно-
логий.

Первые лазерные дальномеры, появившиеся в начале 1960-х го-
дов, имели военное применение и при этом слишком высокую
стоимость для широкого распространения. Но уже в это время по-
являются и первые уникальные лазерные приборы для научных 
исследований. В 1969 г. с помощью лазерного дальномера и ми-
шени, установленной на космическом аппарате Аполлон-11, было
измерено расстояние от Земли до Луны. В СССР аналогичные из-
мерения систематически велись начиная с 1973 г. В конце 1970-х –
начале 1980-х годов в СССР осуществлялись эксперименты по ла-
зерной локации искусственных спутников Земли. Были запущены
спутники со специальными уголковыми отражателями на борту,
использовался разработанный советскими учеными лазерный
дальномер «Крым». В 1980-е годы лазерная дальнометрия выдели-
лась в отдельную от лидаров область техники. Тогда же аббревиа-
тура LIDAR стала именем нарицательным – lidar.

Основными технологиями, применяемыми в лидарах, являются
дальнометрия, сканирование и спектральный анализ сигналов,
которые в соединении определяют специфику этих устройств, по-
зволяют создавать и использовать лидары при решении самых раз-
личных задач.

Вот лишь несколько характерных примеров.
Исследование атмосферы. Это одно из наиболее развитых на-

правлений лидарных технологий. Исследования проводятся как 
со стационарных наземных станций, так и с космических плат-
форм. Исследуются, в частности, динамика развития и распро-
странения аэрозольных слоев техногенного происхождения, за-
грязнения атмосферы промышленными газами, озоновый слой
атмосферы, содержание водяных паров, распределение скорости
ветра по высоте.

Лидарная (лазерно-локационная) съемка поверхности Земли.
Съемка ведется прежде всего для сбора геопространственных дан-
ных по рельефу с авиационных и космических платформ. Главные



ПРЕДИСЛОВИЕ 7

цели такой съемки – создание и обновление топографических 
карт и создание цифровых моделей рельефа. Кроме этого, воз-
можны и другие приложения, например, таксация леса, исследо-
вание ледникового покрова и др.

Гидрография. Гидрографические лидары используются для из-
мерения глубины водоемов, определения содержания хлорофил-
ла в воде, обнаружения косяков рыб, обнаружения и слежения за
перемещением нефтяных пленок на поверхности воды, обнаруже-
ния мин.

Строительство и архитектура. Лидары, используемые для по-
лучения 3D-моделей наземных объектов, выделены в отдельный
класс оптико-электронных систем, известных как наземные ла-
зерные сканеры. По результатам сканирования может осущест-
вляться планировка и контроль за ходом строительства, могут
быть определены планы, разрезы, площади зданий и сооружений,
мониторинг состояния объектов, представляющих культурные
ценности, планирование интерьеров и коммуникаций.

Навигация транспортных средств. В настоящее время активно
внедряются беспилотные транспортные средства, оснащенные
лидарами кругового обзора, в частности беспилотные автомобили.
Системами технического зрения на основе лидаров оснащается
и военная техника.

Мониторинг ветровой обстановки (ветровые лидары). Лидарный 
мониторинг ветровой обстановки применяется для обеспечения
безопасности в авиации, ветроэнергетике и других областях.

В бытовой технике. Лидарные технологии начинают применять
и в обиходе. Лазерные рулетки-дальномеры стали вполне доступ-
ны для практического использования при выполнения несложных 
обмеров. На очереди смартфоны, оснащенные лидарами, позволя-
ющими измерять расстояния и осуществлять портретную съемку.


