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ПОРІВНЯЛЬНА ОЦІНКА ТОЧНОСТІ ВИМІРЮВАННЯ 

КООРДИНАТ ПОВІТРЯНИХ ОБ’ЄКТІВ У СИНХРОННИХ МЕРЕЖАХ 

РАДІОЛОКАЦІЙНИХ СИСТЕМ 

Важливим напрямом підвищення ефективності радіолокаційного 

озброєння є створення синхронних мереж радіолокаційних систем (СМРЛС)[1-

4]. Основною перевагою СМРЛС порівняно з однопозиційними є підвищена 

завадостійкість та знижена вразливість до дії протирадіолокаційних ракет [5, 6]. 

Однак рознесення приймальних та випромінювальних позицій у СМРЛС на 

значні відстані накладає певні вимоги на синхроністі їхньої роботи [7, 8]. 

Використання синхронних мереж рознесених радіолокаційних систем [9-11] 

дозволяє значно послабити ці вимоги й у них з'являється можливість роботи 

приймальних пунктів при кооперативному прийомі інформації. У СМРЛС при 

цьому з'являється можливість оцінки кута опромінення ПО передавальним 

пунктом, без передачі по лінії зв'язку. Все це дозволяє як підвищити живучість 

рознесених радіолокаційних систем, так і отримати на приймальних пунктах 

надлишкові первинні виміри. 

 За полярними координатами (рис.1) RrRT   та rQ , виміряними 

двопозиційною РЛС, координати у прямокутній системі можна обчислити 

наступним чином 
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Будемо враховувати що як   та r  спотворені білим гаусовим шумом з 

нульовим середнім значенням та відповідними дисперсіями 
2
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q . Для 

оцінки впливу шуму вимірів на координати Х і Y ПО зробимо припущення, що 

помилки вимірів   та r  малі стосовно дійсних значень вимірюваних величин. 

Виходячи з зазначених припущень помилки вимірювання координат ПО 

(1) мають нульові середні значення, для котрих дисперсії та ковариації 
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При використанні другої множини вимірювань можна обчислити 

координати ПО в прямокутній системі за такими виразами 
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).1cos//(sin)2/( 2  TT bbY                               (2) 

Враховуючи припущення, викладені вище, можна показати, що помилки 

вимірів координат ПО за цими виразами мають нульові середні значення, а їх 

дисперсії та коваріації описуються такими виразами 

),)cos/(1}()sin)2/(

sin)2/(()cos)2/(coscos)2/{(

4222

222222









TqT

TrTTTx

b

bbb

],)cos/(1}[]cos)2/2/(

)2/()2/[(]sin)2/(2sin)2/(sin)2/{[(

42223

232222









TqT

rTTTy

bb

bbbb

).)cos/(1}(]cos))2/()2/(()2/()2/((

)sin)2/(sin)2/[(]sin)2/(2sin)2/(

sin)2/][(cos)2/(coscos)2/{[(

422323

3222

2222













TqT

TTrTT

TTTTxy

bbbb

bbb

bb

 

Для порівняння точності вимірювань за виразами (1) та (2) розглянемо 

вектор вимірювання  Z=[x   y].                                                                               

Помилка, що входить до нього, має нульове середнє значення та матрицю 

коваріації Р 
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Для порівняння точносних характеристик двопозиційної РЛС з різними 

множинами вимірів обчислює квадратне коріння детермінантів коваріаційних 

матриць, що відображають площу еліпсів помилок, тобто. обчислюємо  
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З урахуванням (3) вираз (4) можливо записати в наступному вигляді 
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Розрахунки за виразом (5) показують, що лінія, що розділяє області різної 

точності, що розглядається для двопозиційної РЛС при однакових помилках 



обох варіантів вимірювань, знаходиться на рівній відстані від приймального 

пункту. 
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