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ВИБІР ФІКСОВАНИХ ПАРАМЕТРІВ АЛГОРИТМІВ СЛІДКУВАЛЬНОГО ВИМІРЮВАННЯ РАДІОЛОКАТОРІВ СУПРОВОДЖЕННЯ
В сучасному авіабудуванні безпілотні літальні апарати зайняли провідне місце, як у цивільних галузях, так і для виконання військових завдань. Більшість країн світу запускають або модернізують виробництво таких апаратів. Тому все частіше саме ці апарати стають  об’єктами радіолокаційного спостереження сучасних радіолокаційних станцій. Також на озброєнні багатьох країн світу знаходяться крилаті ракети, які за своїми можливостями та технологіями є  високоманевреними і малопомітними, що змушує відносити їх до одних з найнебезпечніших повітряних об’єктів для виявлення та супроводження сучасними  радіолокаторами. Окрім цього, найбільше зростання маневрених можливостей отримали новітні винищувачі [1, 2]. Здатність безпілотних літальних апаратів, крилатих ракет та новітніх винищувачів до раптових маневрів може призвести до суттєвого погіршення точності їх слідкувального вимірювання. Внаслідок суттєвого зростання динамічної складової помилки супроводження літального апарату на ділянці маневрування збільшується  ймовірність зриву слідкування. Використання в сучасних радіолокаторах фазованих антенних решіток у комбінації з цифровими методами обробки радіолокаційної інформації дозволяє забезпечувати оперативне керування діаграмою спрямованості та супроводжувати декілька цілей в режимі розподілу часу. Супроводження повітряних об’єктів багатоканальними радіолокаторами забезпечується слідкуючими системами, в більшості випадків, без адаптації до характеристик зовнішніх впливів. При цьому, при супроводженні високоманеврених повітряних об’єктів відбувається суттєве зниження точності та стійкості супроводження відносно ділянки відсутності маневрування, яка може бути достатньо тривалою. 
Однією із проблем, є вибір фіксованих значень параметрів алгоритмів радіотехнічних слідкувальних систем. Відомим методом здійснення вибору цих параметрів є забезпечення мінімальної похибки слідкування в найбільш складних умовах. Дотримуючись даного підходу, середньоквадратичне відхилення прискорення цілі приймається максимально можливим, а постійна маневрування цілі і величина відношення сигнал/шум – мінімально можливими. Однак інтенсивний маневр може відбуватися досить рідко  і тому в звичайних умовах супроводження має місце істотне погіршення точності в порівнянні з потенційно досяжною. Якщо фіксовані значення параметрів алгоритмів розраховуються для "середніх" умов супроводження, тобто для математичних очікувань характеристик моделей руху цілі і спостережень, то при такому підході можливе суттєве погіршення стійкості та зрив супроводження на ділянці інтенсивного маневрування повітряного об’єкта. Покращення стійкості супроводження радіотехнічними слідкуючими системами маневруючих повітряних об’єктів пов’язано із  відповідним корегуванням алгоритмів слідкування з фіксованими параметрами. 
Для рішення задачі вибору фіксованих параметрів алгоритму радіотехнічної слідкувальної системи пропонується:

– визначити діапазон можливих значень параметрів прийнятої моделі руху цілі [3];
– синтезувати структуру системи супроводження, розраховуючи параметри алгоритму радіотехнічної слідкуючої системи, оптимальними за критерієм мінімуму середнього квадрата помилки слідкування [4];

– визначити параметри статистичних характеристик дискримінатора при різних відношеннях сигнал/шум [5]; 

– користуючись шириною апертури характеристики дискримінатора знайти залежність ймовірності відсутності зриву слідкування від параметрів моделі руху об’єкта та спостережень, у відповідності до яких розраховуються фіксовані значення параметрів алгоритму радіотехнічної слідкувальної системи;
– провести фіксацію значення параметрів алгоритму радіотехнічної слідкувальної системи, які  забезпечують максимальну ймовірність відсутності зриву слідкування. 

Запропонована методика застосовується для вибору фіксованих параметрів алгоритму радіотехнічної слідкувальної системи за дальністю багатоканальної радіолокаційної станції та дозволяє визначати значення фіксованих параметрів, при яких забезпечується максимальна стійкість супроводження сучасних маневруючих повітряних об’єктів. 
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