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В докладе рассмотрена структура устройства последовательного радиолокационного распознавания по
сигнальным и траекторным признакам с учетом адаптации к пространственной ориентации наблю-
даемого объекта. Адаптация эталонных классификационных признаков к условиям наблюдения объекта
достигается за счет учета плотностей вероятности оценок неизвестных параметров изменяющихся
условий наблюдения. Совместное использование сигнальных и траекторных признаков повышает каче-
ство принимаемых решений о классе объекта наблюдения.

Введение

Задача радиолокационного распознавания
заключается в установлении факта принадлеж-
ности наблюдаемого объекта к определенному
классу. Информация о классе объекта радиоло-
кационного наблюдения может использоваться
для целераспределения, целеуказания, адапта-
ции средств поражения, вскрытия замысла про-
тивника и т.п. При этом задача радиолокаци-
онного распознавания должна решаться в ре-
альном масштабе времени и обеспечивать вы-
сокую достоверность принимаемых решений. В
связи с этим повышение эффективности алго-
ритмов распознавания путем внедрения проце-
дур адаптации с учетом совместного использо-
вания сигнальных и траекторных признаков яв-
ляется весьма актуальной задачей.

I. Основная часть

При использовании сигнальной и траектор-
ной информации о классе наблюдаемого объек-
та целесообразно применять байесовское решаю-
щее правило по совокупности признаков в муль-
типликативной форме [1]:

если
M∑

g=1

P (Ag)Λ(ξk+1|Ag)Lη(ξk+1|Ag)Πjg(k + 1)

<

M∑

g=1

P (Ag)Λ(ξk+1|Ag)Lη(ξk+1|Ag)Πlg(k + 1),

j, l = 1 . . .M, j 6= l, то A∗l
где M -число распознаваемых классов объ-

ектов; P (Ag) - априорная вероятность наблюде-
ния объекта g-го класса; Λ(ξk+1|Ag) – отноше-
ние правдоподобия, сформированное по сигналь-
ным признакам, ξk+1; Lη(ξk+1|Ag) - коэффици-
ент правдоподобия, сформированный по траек-
торным признакам; Πjg(k+ 1) - стоимость реше-
ния о g-м классе при наличии j-го на (k + 1)-м
шаге наблюдения.

Отношение правдоподобия Λ(ξk+1|Ag) ха-
рактеризует степень достоверности гипотезы о
соответствии наблюдаемых сигнальных призна-
ков ξk+1 эталонным значениям объекта g-го
класса. Следует отметить, что сигнальные клас-
сификационные признаки существенно зависят
от ориентации летательного аппарата (ЛА) в
пространстве [2]. Пространственную ориентацию
цели в системе координат линии визирования
радиолокатора принято характеризовать сово-
купностью трех углов: курса, тангажа и крена
(Θлв

k+1 = ‖ψлв φлв γлв‖) [2]. В процессе полета
углы пространственной ориентации (УПО) ЛА
относительно радиолокатора постоянно изменя-
ются, что обуславливает необходимость адапта-
ции эталонных сигнальных признаков к услови-
ям наблюдения.

Перспективным направлением в создании
адаптивных систем распознавания является ис-
пользование плотности вероятности (ПВ) оце-
нок УПО наблюдаемого объекта. Суть данного
метода заключается в адаптивном формирова-
нии эталонных сигнальных признаков, в соответ-
ствии с текущими оценками совместного распре-
деления УПО ЛА [2]:

Λ(ξk+1|Ag) =

∫

Γ
Θлв
k+1

p(Θ̂лв
k+1|Ag)Λ(ξk+1|Θ̂лв

k+1, Ag)×

×d(Θ̂лв
k+1)), g = 1 . . .M,

где p(Θ̂лв
k+1|Ag) - ПВ УПО ЛА в систе-

ме координат линии визирования, условная по
классу наблюдаемого объекта; Λ(ξk+1|Θ̂лв

k+1, Ag)
- отношение правдоподобия, условное по клас-
су наблюдаемого объекта и значению УПО ЛА;
ΓΘлвk+1

- область определения возможных значе-
ний УПО ЛА.

Коэффициент правдоподобия Lη(ξk+1|Ag)
характеризует достоверность гипотезы о соот-
ветствии наблюдаемых траекторных признаков
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ηk+1 априорным диапазонам распределения при-
знаков объекта g-го класса. Расчет коэффици-
ента правдоподобия осуществляется в соответ-
ствии с выражением [1]:

Lη(ξk+1|Ag) =

∫

V
(g)
η

p(ηk+1|Ag)p(ηk+1|ξk+1, Ag)×

×dηk+1, g = 1 . . .M,

где p(ηk+1|Ag) - априорная ПВ траекторных
признаков ηk+1; p(ηk+1|ξk+1, Ag) - апостериорная
ПВ траекторных признаков; V (g)

η - область опре-
деления возможных значений траекторных при-
знаков ηk+1 объекта g-го класса.

II. Результаты и выводы

Структурная схема устройства радиолока-
ционного распознавания, учитывающая сигналь-
ные признаки адаптивные к пространственной

ориентации объекта и траекторные признаки,
представлена на рисунке (смотри рисунок 1).

Таким образом, синтезирована структурная
схема устройства радиолокационного распозна-
вания наблюдаемого класса объекта, позволяю-
щая с требуемой эффективностью решать по-
ставленную задачу.
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Рис. 1 – Структурная схема устройства радиолокационного распознавания по сигнальным и траекторным
признакам с адаптацией к пространственной ориентации объекта
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