
Методи та алгоритми обробки сигналів та статистичних даних ОСНП-2021 

 120 

ПОЄДНАННЯ ІНФОРМАЦІЇ СУМІСНИХ РАДІОЛОКАЦІЙНИХ 

СИСТЕМ СПОСТЕРЕЖЕННЯ  

Обод І.І., Глущенко А. О., Свид І.В. 

Харківський національний університет радіоелектроніки 

61166, Харків, пр. Науки, 14, тел. +38(057) 7020229 

e-mail: iryna.svyd@nure.ua 

Інформаційне забезпечення користувачів системи контролю повітряного 

простору здійснюється радіолокаційними системами спостереження (СС) 

[1, 2], як правило, сумісними, котрі включають до свого складу первинний та 

вторинний радіолокатори. Формуляр повітряного об’єкта (ПО), який 

видається споживачам інформації сумісною СС включає просторові 

координати ПО та ідентифікації ПО за ознакою «свій-чужий» [3, 4].  

Синхронна робота первинної та вторинної СС за часом та простором 

дозволяє розглядати її як сумісну синхронну мережу СС. Розглянемо 

поєднання інформації указаною синхронною мережею радіолокаційних СС. 

Для поєднання інформації СС, що розглядаються, у кожній радіолокаційній 

СС повинно бути здійснено: виявлення та вимірювання параметрів сигналів; 

виявлення та вимір координат ПО.  

Інтегральним показником якості може бути ймовірність ІЗ, яка, для 

випадку, що розглядається може бути записана як 

porPDDP ,, 1211inf  , 

де iD1  - імовірності правильного виявлення ПО кожною СС, 1porP  - 

імовірність порівняння координатної інформації первинної та вторинної СС.  

Таким чином, при формуванні сигналу про виявлення ПО з виходу 

вимірювача координат ПО  кожного каналу видається оцінка вектору 

вимірювання координат ̂


 , що характеризується кореляційною матрицею 

(КМ) точності 1ˆ С


 . У пристрої розподіленої обробки здійснюється 

поєднання оцінок вимірювання на основі векторів вимірювання та КМ 

точності вимірювання кожної з СС в результаті чого обчислюються 
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результуючі вектор вимірювання та КМ точності. У подальшому результуючі 

вектор вимірювання, та КМ точності, надаються споживачам. 

Враховуючи те, що у запропонованому варіанті реалізації ІЗ 

здійснюється сумісне виявлення ПО двома каналами виявлення  

інтегральним показником якості ІЗ користувачів може бути імовірність ІЗ, 

котра буде мати наступний вигляд:  

porPDP  00inf  ,                                                   (1) 

де 00D - імовірність виявлення ПО при розподіленій обробці інформації. 

Вираз (1) наведено для випадку видачі інформації про ПО який 

відповідає на сигнали запиту вторинної СС. У випадку коли сигналів 

відповіді немає то приймається рішення про «чужій» ПО і вираз (1) 

спрощується до імовірності виявлення ПО первиною СС.  

Розрахунки імовірності ІЗ споживачів сумісною мережею СС як функції 

 0inf ,, PqkfP   , де zp qqk / , zq  - відношення с/ш у каналі вторинної СС, 

pq  - відношення с/ш у каналі первинної СС при виявленні та виміри 

координат ПО наведені на рис.1.  

 

Рис.1. – Зависимость   0inf ,, PqkfP   

При цьому безперервна крива відповідає ІЗ, котре забезпечує існуюча 

структура СС, а другі криві – для варіанту ІЗ, що розглядається, для різних 

коефіцієнтів готовності 0P  літакового відповідача та відношеннях с/ш у 

каналах первинної та  вторинної СС. Таким чином, зміна моделі поєднання 

даних первинних та вторинних радіолокаційних систем при якій 

враховуються оцінені координати ПО вторинною системою за рахунок 
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вагового поєднання координат ПО, розрахованих за даними, як первинною, 

так и вторинною радіолокаційними системами дозволяє підвищити якість 

інформаційного забезпечення осіб, які приймають рішення в системі 

контролю використання повітряного простору. 
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