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На рис. 1 показан характерный вид РС при a/ =0 для отсчета  m  быстрого времени, где 
находится ОС, на рис. 2 – вид РС  при одновременном поиске по ускорению и его производной. В 

табл. 1 приведены оценки частоты правильного обнаружения РЦ от параметра χнн  ( a/ =0). Расчеты 
проводились для пачки из K=100 импульсов при отношении сигнал/шум по пачке 18 дБ. 

  
Рисунок 1 – Вид РС для разных значений χнн Рисунок 2 - Форма РС при одновременном поиске по 

ускорению и его производной 
 

Таблица 1- Частота обнаружения РЦ для различных значений числа χнн 
 

χнн 1 2 3 4 5 6 7 10 15 

Частота обнаружения РЦ 0,15 0,23 0,39 0,50 0,62 0,78 0,79 0,91 1,0 
          

 

Параметр χнн  определяет вычислительную сложность оценки параметров движения, которая 
растет  линейно  от χнн ,  поэтому  выбор  указанного  параметра  является  компромиссным  между 
требованиями к вычислительным ресурсам и потерями энергии полезного сигнала при обработке. 
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Аннотация. Разработана  методика  оценки  расстояния между  БЛА  и разностно-дальномерной навигационной  системой при 
движении БЛА вдоль гиперболы положения с помощью измеряемых доплеровских сдвигов частоты навигационных сигналов. 
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В [1] рассматривается метод наведения беспилотного летательного аппарата (БЛА) в точку 

цели с помощью разностно-дальномерной навигационной системы путем вывода БЛА на гиперболу 
положения, проходящую через точку цели с последующим его движением вдоль заданной гиперболы 
(рисунок  1).  Такой  метод  наведения  позволяет  уменьшить  на  одну  количество  передающих 

, м/c2 
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навигационных позиций и использовать для наведения на плоскости две позиции. При этом 
синтезируя контур управления БЛА  по методу  Лѐтова-Калмана (линейно-квадратичный) или 
синергетически можно заключить, что для приближенного к оптимальному закону наведения 
требуется знание дальности от БЛА до навигационной системы. 

В статье оценку дальности предлагается осуществить через измерения доплеровских сдвигов 
частоты принимаемых радионавигационных сигналов для случая движения БЛА вдоль гиперболы 
положения, на которой находится цель, двигаясь через базу бистатической разностно-дальномерной 
навигационной системы. Методика оценки дальности может быть следующая: на борту БЛА 
производится оценка двух доплеровских сдвигов частот навигационного сигнала. В момент пролѐта 
БЛА через линию базы доплеровские сдвиги окажутся близкими к нулевым. В этот момент начинается 
интегрирование проекций вектора скорости БЛА на линии, соединяющие БЛА и навигационные 
позиции, производя оценку и выдачу расстояния между БЛА и навигационной системой. 

Кроме того, если на борту БЛА производится оценка собственной скорости полета (с помощью 
инерциальной навигационной системы или доплеровского измерителя скорости), то имеется 
возможность оценивать дальность от БЛА до навигационной системы на основании измеряемых 
доплеровских сдвигов частоты навигационных сигналов и сопоставления их с реальной скоростью 
БЛА. 

 
 

Рисунок 1 – Движение БЛА по гиперболе, проходящей через точку цели 
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