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перемещения на местности или контроля маршрута движения транспортных средств, а также их 
выведения в зону парковки. 

Приведенные выше сценарии описывают ситуации навигации управляемых средств при 
недостаточном объеме навигационной информации, что может привести к срыву решения 
поставленной управляемому средству задачи. В этом случае для обеспечения устойчивого процесса 
радиоуправления может быть использован способ, предложенный в [7], решающий задачу 
оптимального управления при недостаточном количестве навигационной информации. 
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Получено выражение для компенсации динамической ошибки, возникающей при движения управляемого средства по гиперболе. 

В [1] рассматривалась задача радиоуправления подвижного средства в разностно-
дальномерной навигационной системе на плоскости при наличии лишь одного из двух навигационных 
измерений. В [2] был синтезирован контур управления. Учитывая то, что движение управляемого 
средства происходит вдоль гиперболы положения, следует ожидать, что вблизи линии базы, где 
гипербола имеет наивысшую кривизну, будет образовываться динамическая ошибка.  

При постоянстве разностно-дальномерной координаты   движение управляемого средства 

должно происходить по криволинейной траектории – гиперболе. Так как измерения производятся в 
криволинейной эллиптической системе координат, описание движения в декартовых координатах 
покажет наличие динамической ошибки наведения. Для компенсации этой ошибки необходимо 

выразить потребное ускорение 
компW  для движения по заданной гиперболе, воспользовавшись 

известным из механики выражением 
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где  V  – скорость движения по кинематической траектории; 

 R  – радиус кривизны кинематической траектории. 

Квадрат скорости движения вдоль гиперболы 
2V  можно определить, используя коэффициенты 

Ламе для альтернативной эллиптической системы координат следующим образом [1]: 
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где  c  – фокусное расстояние гиперболы;   – суммарное расстояние;   – разностное расстояние. 

Выражение для радиуса кривизны гиперболы [3] 
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где  ,a b  – большая и малая полуоси гиперболы соответственно; ,x y  – декартовы координаты. 
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следует переписать с использованием параметров , ,c   , описывающих эллиптические координаты. 

Учитывая также, что квадрат координаты   обратно пропорционален квадрату эксцентриситета 

гиперболы 
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, запишем выражение (49) в виде 
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Подставляя (48) и (50) в (47) получим выражение для требуемого ускорения управляемого 
объекта, движение которого происходит по гиперболе, характеризуемой параметром  : 
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Аннотация. Приведена методика оптимизации параметров радиолокатора с синтезированием апертуры космического 
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Введение 
Одной из тенденций развития радиолокаторов с синтезированием апертуры (РСА) 

космического базирования (КБ) является широкое применение интерферометрической обработки для 
получения цифровых моделей местности (ЦММ) и цифровых моделей рельефа (ЦМР) и измерения 
высот размещенных на местности объектов [1].  

Наибольшее распространение получили интерферометрическая обработка с использованием 
разделения общей апертуры на две субапертуры с разнесенными фазовыми центрами для селекции 
движущихся объектов [2] и многопроходная интерферометрия – обработка двух и более комплексных 
радиолокационных изображений (РЛИ), полученных при съемке одного и того же участка местности 
на различных витках орбиты космического аппарата (КА) с разнесением во времени  от нескольких 
суток до нескольких месяцев с получением высот элементов разрешения земной поверхности и 
размещенных на ней объектов. Второй вариант используется для обнаружения сдвигов земной 
поверхности при наличии стабильных отражателей с субмиллиметровой точностью [3]. 

Рассматриваемый метод позволяет оперативно решать задачи по: 
- построению ЦМР и ЦММ земной поверхности с значением среднеквадратического отклонения 

определения высот единицы метров; 
- контролю состояния техногенных объектов (здания, трубопроводы, мосты и т.д.);  
- мониторингу смещений и деформаций земной поверхности в районе горных выработок, 

сейсмической и вулканической активности, таяния вечной мерзлоты и т.д.; 
- наблюдением за таянием ледников, гидрология в отдаленных и горных районах [5].    


