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Abstract. Modern radar systems provide the formation of a target's radar 

mark and automatic tracking of its trajectory based on received reflection 

signals. The information system calculates the course of movement of the 

tracked object, its speed and other parameters depending on the purpose of the 

radar. The rapid development of technologies requires the improvement of 

system performance. 
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Вступ. Сучасні радіолокаційні системи (РЛС) забезпечують 

формування радіолокаційної відмітки цілі та автоматичне супроводження 

її траєкторії на основі прийнятих сигналів відбиття. Інформаційна система 

розраховує курс руху супроводжуваного об’єкту, його швидкість та інші 

параметри залежно від призначення радіолокатора. 

Основна частина. Супроводження траєкторій особливо 

ускладнюється у випадках маневрування цілі, впливу пасивних та 

активних радіолокаційних завад, при пропусках цілі та хибних тривогах 

(виявленнях). Через необхідність формування траєкторій радіолокаційних 

цілей майже в реальному масштабі часу, якість супроводження 

обмежується наявними інформаційними, технічними та обчислювальними 

ресурсами [1-4]. В процесі роботи система супроводження визначає, які з 

нових відміток цілей слід використовувати для оновлення вже наявних 

траєкторій цілей. Для цього спочатку виконується приведення всіх наявних 

траєкторій цілей до поточного моменту часу. Ця операція виконується 

шляхом екстраполяції положення цілі з використанням оцінки її 

попереднього положення та даних про її курс, швидкість, прискорення та 

інші наявні дані. Екстраполяція виконується на основі прийнятої на 

поточний момент часу моделі руху цілі (наприклад, рівномірний, 

рівноприскорений рух та інше). Після приведення траєкторій цілей до 

єдиного часу система супроводження починає прив’язку до них нових 

радіолокаційних відміток цілей. Дана операція може бути виконана одним 

з декількох способів, а саме: 1) шляхом формування стробу супроводження 

навколо поточного положення траєкторії та аналізу відміток, що 

потрапили в нього, при цьому, якщо в строб супроводження потрапляє 

декілька відміток, то серед них вибирається: відмітка, найближча до 

прогнозованого (екстрапольованого) положення цілі; відмітка з 

найбільшою потужністю; 2) застосуванням статистичної обробки, коли 

найбільш імовірне положення відмітки визначається статистичною 
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комбінацією всіх можливих відміток, - цей підхід показує гарну 

ефективність під час роботи в сильних завадах [5-7]. 

Представляє інтерес проведення аналізу системи селекції рухомих 

цілей та виявлювачів трас повітряних об’єктів. 

В оглядових радіолокаційних системах спостереження супровід 

повітряних об'єктів зазвичай здійснюється за інформацією первинних 

радіолокаційних систем спостереження [8, 9], а вторинні радіолокаційних 

систем спостереження використовуються, як джерела додаткової 

радіолокаційної інформації [10]. З переходом на автоматичне залежне 

спостереження [9-11] передбачається обов'язкова наявність лише 

вторинних радіолокаційних систем спостереження.  

Послідовність виконуваних процедур виявлення дозволяє реалізувати 

виявлювачі трас повітряних об'єктів з проміжними прийняттями рішень 

про виявлення сигналів відповіді, виявлення повітряних об’єктів та 

виявлення траси повітряних об’єктів. 

Можна реалізувати виявлювач, в якому рішення про виявлення траси 

повітряних об’єктів приймається на основі перевищення суми одиничних 

рішенні про виявлення сигналів відповіді запитальних радіолокаційних 

систем спостереження. 

Модульність побудови виявлювача трас повітряних об’єктів дозволяє 

розглядати цю структуру в наступних послідовностях попередніх 

виявлень:  

1) виявлювач повітряних об’єктів - виявлювач сигналів відповіді - 

виявлювач траси повітряних об’єктів;  

2) виявлювач сигналів відповіді - виявлювач повітряних об’єктів - 

виявлювач траси повітряних об’єктів;  

3) виявлювач повітряних об’єктів - виявлювач траси повітряних 

об’єктів - виявлювач сигналів відповіді. 

До основних характеристик будь-якої системи селекції рухомих цілей 

(СРЦ) відносяться:  

1) швидкісна характеристика;  

2) якість подавлення пасивних завад;  

3) коефіцієнт відношення сигнал-завада;  

4) коефіцієнт підзавадової видимості;  

5) коефіцієнт зміни втрат при включенні системи СРЦ. 

Висновки. Для досягнення заданих характеристик роботи щодо 

селекції рухомих цілей необхідно покращувати характеристики системи 

кожну окрему і дивитися на загальний вплив на систему. Або ввести 

інтегральний показник якості селекції рухомих цілей, що значно спростить 

розуміння впливу параметрів характеристик на кінцевий результат. 
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