Глава 5. Синтез радиолокационной обстановки

§ 5.1 Задачи синтеза радиолокационной обстановки
[bookmark: _GoBack]В процессе анализа радиолокационной обстановки (см. Главу 3) формируется поток цифровых описаний сигналов – портретов радиоконтактов с ИРИ. Параллельно этому процессу в интеллектуальной ПРЛС производится пространственная обработка сигналов – пеленгование. Результатом пеленгования является дополнение портретов радиоконтактов пространственными координатами направлений и временами прихода сигналов. Первой и очевидной задачей синтеза радиолокационной обстановки является разделение потока портретов на классы эквивалентности таким образом, чтобы каждому классу соответствовал обобщенный портрет отдельного ИРИ. Заметим, что на одном носителе могут функционировать несколько ИРИ. Формирование портрета такого носителя, который и следует в определенных обстоятельствах рассматривать в качестве цели, целесообразно выделить в отдельную задачу, решаемую на последующих этапах синтеза.
Построение указанных выше классов эквивалентности определяет базовое представление радиолокационной обстановки, определяющее число действующих в зоне функционирования ПРЛС ИРИ и основные черты их портретов. Если ПРЛС размещена на спутнике Земли, а ИРИ на ее поверхности, то знание направления на ИРИ позволяет полностью определить его местоположение.  Для ПРЛС, размещенных на поверхности Земли, это невозможно без дополнительных действий или ресурсов.
Если поставлена задача полной локализации некоторого ИРИ на поверхности Земли используя ресурсы только одной ПРЛС, также размещенной на поверхности Земли (задача ЦУ1), то ее решение возможно путем проведения специального маневра носителем ПРЛС. Во время маневра производится систематическое пеленгование цели с запоминанием полученных данных. Результат – дальность до цели, ее курс, скорость и др., получаются обработкой достаточного объема накопленных данных. Решение здесь длится довольно продолжительное время (десятки минут).
При наличии двух и более ПРЛС, совместно решающих поставленную задачу (задача ЦУ2, ЦУ3 и т.д.), решение может быть получено за непродолжительное время (минуты). Однако, для обеспечения решения необходима установка системы быстрой связи между ПРЛС, системы единого времени (СЕВ), навигации и т.п.
Как отмечалось ранее, на этапе анализа радиолокационной обстановки присутствует ряд факторов, затрудняющих достижение высокой степени адекватности результатов. Одним из этих факторов является дефицит ресурса времени, обусловленный самими условиями функционирования ПРЛС в радиопространстве. Но этап анализа производит значительное сжатие первичного потока информации, что позволяет накапливать его результаты в памяти и производить их вторичную обработку на этапе синтеза. В качестве задач такой обработки отметим фильтрацию ложных целей, борьбу с эффектами размножения целей (по кратности периодов повторения, по приему по боковым лепесткам и т.д.).
Полная локализация целей ПРЛС позволяет осуществлять их скрытное и длительное сопровождение. В процессе сопровождения могут уточняться и предсказываться данные о траектории движения целей.
Накопление результатов синтеза радиолокационной обстановки за длительный период функционирования ПРЛС и комплексирование их в единой базе данных дает возможность оценки оперативно-тактической обстановки в целом регионе.
Завершающей задачей интеллектуальной ПРЛС является синтез релевантного представления радиолокационной обстановки. При ее решении должны учитываться эргономические, функциональные и другие требования, предъявляемые к ПРЛС пользователем.
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