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Для разработки методики расчета построим для варианта 

двухпозиционной радиолокационной станции (РЛС) линии равных 

дальностей (рис. 1).  

 
Рисунок 1 – Линии равных дальностей для двухпозиционной РЛС 

 

Как видно из данного рисунка разрешающая способность по 

поперечной дальности δДп определяется разностью поперечных дальностей 

от места расположения приѐмника до точек В и А. 

Предлагаемая методика содержит следующие этапы: 

1. Задаем значения параметров «геометрии» системы (базы В); 

разности высот приѐмника и передатчика (δH=(HR-HT)<B); высота полѐта 

системы (Hсист.=HR) и длительности импульса (τu). 

2.    Вычисляем значение высоты передатчика HT по формуле: 
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HT= HR+ δH . 

3. Задаѐм границы диапазона поперечных дальностей для точки А, то 

есть  DnAmin  и   DnAmax. 

4. Задаѐм величину приращения поперечной дальности (ΔDnA). 

5. Задаѐм поперечную дальность: 

DnA=DnAmin+n·ΔDnA, 
 

где n – количество выполнений алгоритма до текущего. 

6. Вычисляем расстояние, проходимое сигналом, от передатчика Т до 

точки А: 

2 2 2 2 ,( ( ) )T R TTA пAD H B H H D      
 

7. Вычисляем расстояние, проходимое сигналом, от точки А до 

приѐмника R: 
2 2 .RRA пAD H D   

 

8. Находим величину большой полуоси α эллипса, то есть линии 

равных дальностей, пересекающей земную поверхность в точке А: 

 

   
       

 
 . 

 

9. Находим величину большой полуоси α эллипса, пересекающего 

земную поверхность в точке В, прибавлением к αА расстояния, 

проходимого сигналом за время 0,5τu: 

 

αВ=αА+0,5·с·τu , 
где с – скорость света. 

10. Находим величину малой полуоси b эллипса, пересекающего 

земную поверхность в точке А, из выражения: 
 

   √  
  (   )  . 

 

11. Находим величину малой полуоси b эллипса, пересекающего 

земную поверхность в точке В, из выражения: 
 

   √  
  (   )  . 

 

12. Определяем величину угла поворота системы координат: 
 

.arcsin[( ) ]R TH H B  
  

 

13. Вычисляем для точки А и точки В коэффициенты квадратного 

уравнения линий равных дальностей      
             по 

формулам:  
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  14. Вычисляем значение поперечной дальности от начала координат 

(в точке расположения приѐмника) от точки А и до точки В по формуле: 

. 

15. Вычисляем величину элемента разрешения как разность 

поперечных дальностей до точки В и до точки А: 
 

п пB пAD D D  
. 

 

16. Строим график зависимости δDn = f(DnА), повторяя расчеты 
начиная с четвертого пункта, до тех пор, пока выполняется условие: 

DnА  ≤  DnАmax . 
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Одним из преимуществ использования псевдослучайных сигналов в 

системах связи является возможность применения методов обработки, 

основанных на свойствах порождающих дискретно-нелинейных систем и 

существующих функциональных связях между формируемыми сигналами 

таких систем [1] Избирательное подавление сигналов нелинейных систем 

открывает новые возможности в распознавании, идентификации, приѐме и 

обработке сигналов в цифровых системах передачи информации на базе 

эффектов хаотической динамики [2]. В данной работе рассматривается 

избирательное подавления сигналов дискретно-нелинейных систем 

Дуффинга-Холмса. 

Цель работы - оценка влияния шумов на эффективность 

избирательного подавления сигналов дискретно-нелинейных динамических 

систем Дуффинга-Холмса на приемной стороне при построении системы 

связи с шумовой маскировкой. 


