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Аннотация. Рассмотрена задача оценки местоположения цели на плоскости в разнесенной угломер-

но-дальномерной радиолокационной системе, работающей в области больших бистатических углов. По-

лучены выражения для ошибок местоопределения и их статистических характеристик при нормальном за-

коне распределения ошибок измерения угла и суммарной дальности. Результаты исследования предназна-

чены для проектирования просветных радиолокационных и аналогичных систем
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Рассмотрим бистатическую радиолокаци-

онную систему (РЛС) с измерениями направ-

ления � прихода рассеянного сигнала и прой-

денного им пути l [1, 2]. На рис. 1 показано вза-

имное расположение элементов системы на

плоскости. При этом указаны обозначения, ис-

пользованные в работе: xOy — прямоугольная

система координат на плоскости; Пр — прием-

ник, расположенный в центре O системы коор-

динат; П — передатчик, расположенный на оси

Ox на расстоянии d от приемника; расстояние d

называется базой, а прямая соединяющая пере-

датчик с приемником — линией базы; M — ме-

стоположение цели с координатами ( , );x yM M

� — измеряемый приемником угол между ли-

нией базы и направлением на цель; � — угол,

характеризующий направление на цель из пе-

редатчика; � — бистатический угол. Расстоя-

ния rП и rПр — дальности цели до передатчика

и приемника; сумма дальностей l r r� �П Пр .

В увеличенном масштабе область в окре-

стности цели показана на рис. 2. Штриховой

линией на рис. 1 и 2 показаны линии с неизмен-

ными значениями измеренных величин:

� � const — луч, исходящий из точки O, и

l � const — эллипс с фокусами в пунктах разме-

щения П и Пр. Система координат � �x My на

рис. 2 отличается от xOy переносом начала в

точку M расположения цели:

� � �x x x M ,

� � �y y y M . (1)

Оценим точность определения местополо-

жения цели в данной системе (рис. 1). Исследо-

вание проведем с использованием теории ска-

лярного поля [3, 4]. Прежде всего уделим вни-

мание области малых углов �, � и соответст-

венно больших бистатических углов �:

� 	 � �� � �( ). (2)
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