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This report will compare FPGAs and microcontrollers for their perfor-

mance in radar systems, describing their characteristics and properties. The pur-

pose of the report is to establish which of these components are more effective 

in radar systems and to determine their optimal field of use. 

 

Радіолокаційні системи використовуються для визначення відстаней 

до об'єктів та їх рухів [1, 2]. При цьому, для реалізації функцій таких сис-

тем застосовуються різні електронні компоненти, серед яких особливе 

місце займають програмовані логічні інтегральні схеми (ПЛІС) та 

мікроконтролери (МК) [3, 4]. Обидва типи компонентів відіграють важли-

ву роль в розробці радіолокаційних систем, проте мають свої переваги та 

недоліки (табл.1). 

 

Таблиця 1 – Порівняння ПЛІС та МК 
Характеристика ПЛІС МК 

Складність  

проектування 

Потребує великої кількості  

програмування та налагодження 

Проектування зводиться до  

вибору певних компонентів і 

з'єднання їх на платі 

Витрата енергії 

Менша витрата енергії, що дозволяє 

використовувати батареї меншого 

розміру 

Більша витрата енергії, що  

може потребувати  

використання більших батарей 

Переналаштування 
Потребує перепрограмування для 

зміни функціональності 

Можлива зміна функціональності 

шляхом заміни деяких 

компонентів 

Швидкість  

обробки 

Може обробляти дані в режимі  

реального часу з високою 

швидкістю 

Обробка даних потребує більшого 

часу 

Надійність 

Менша надійність через можливість 

виникнення  

програмних помилок 

Більша надійність через 

відсутність програмних  

помилок 

 

Для радіолокаційних систем зазвичай вимагається висока швидкість 

обробки даних у реальному часі, що може бути складно досягнути з вико-

ристанням мікроконтролерів. Це пов'язано з тим, що мікроконтролери за-

звичай мають меншу швидкість обробки даних та обмежену кількість 

ресурсів. У порівнянні з цим, ПЛІС мають велику кількість ресурсів та 

можуть працювати з дуже високими швидкостями. Це дозволяє їм оброб-

ляти дані в реальному часі та забезпечувати високу швидкість роботи 

радіолокаційних систем. Однак, ПЛІС можуть бути дорожчими та 
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складнішими у програмуванні, оскільки вони використовуються для ство-

рення спеціалізованих схем. Мікроконтролери же зазвичай є більш дос-

тупними та простішими у програмуванні, оскільки вони використовуються 

для загального призначення. Крім того, для великих систем, можливо, що 

найбільш оптимальною буде комбінація ПЛІС та мікроконтролерів. На-

приклад, ПЛІС може використовуватися для швидкої обробки даних у ре-

альному часі, а мікроконтролер може використовуватися для керування за-

гальною логікою системи. 

Звичайно, з радіолокаційними системами пов'язані великі обсяги да-

них, які потрібно обробити в реальному часі. У цьому контексті, ПЛІС має 

перевагу перед мікроконтролерами, оскільки вони здатні працювати на 

вищій швидкості завдяки паралельним операціям та оптимізації алгоритмів 

обробки даних. Проте, мікроконтролери також широко використовуються 

в радіолокаційних системах, зокрема у портативних радарах та системах 

управління траєкторією руху літаків. Основна перевага мікроконтролерів 

полягає у тому, що вони забезпечують більш простий та зручний інтерфейс 

програмування, що є важливим фактором для розробки прототипів та ма-

ломасштабних проектів. 

Прикладом успішного використання ПЛІС у радіолокаційних систе-

мах може служити програмований логічний інтегральний схемний ком-

плекс Xilinx Kintex-7, який використовується в різних радіолокаційних 

проектах. З іншого боку, мікроконтролери часто використовуються в сис-

темах автоматичного контролю за рухом повітряних суден та керування 

повітряним трафіком. Наприклад, в системі Automatic Dependent 

Surveillance-Broadcast (ADS-B) мікроконтролери використовуються для 

збору даних та передачі їх на земну станцію. 

Обидві технології мають свої переваги та недоліки, вибір між ними 

повинен бути зроблений на основі конкретних вимог та обмежень проекту. 

Також можна зазначити, що ПЛІС та мікроконтролери є важливими скла-

довими радіолокаційних систем та їх використання може покращити їх 

ефективність та надійність.  
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