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Анотація. В доповіді розглянуті основні підходи щодо тактико – технічних вимог при 
проектуванні аеростатних радіолокаційних комплексів для їх подальшого застосування при 

рішенні задач пошуку, виявлення і автосупроводження повітряних аеродинамічних цілей, які 

рухаються на малих і гранично малих висотах та балістичних цілей у момент старту та набору 
висоти в умовах радіолокаційного обрію радіолокаційного комплексу, який знаходиться на борту 

аеростата. 

Ключові слова: аеростат, автосупроводження, виявлення, пошук, радіолокаційний 

комплекс, радіолокаційний обрій, аеродинамічні цілі, мали висоти, балістичні цілі, сліпі ракурси. 

Abstract  

The report examines the main approaches to the tactical and technical requirements in the 

design of aerostat radar systems for their further application in solving the tasks of searching, detecting 
and auto-tracking air aerodynamic targets that move at low and extremely low altitudes and ballistic 

targets at the time of launch and gaining altitude in the conditions radar horizon of the radar complex, 

which is on board the balloon. 
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На теперішній час, як показує історія ведення війн із застосуванням противником 

літальних апаратів при нападі на протилежну сторону, радіолокаційні системи (РЛС) наземного 
базування, які призначені для огляду повітряного простору не спроможні виявляти радіолокаційні 

цілі, які летять на малих і тим паче на гранично малих висотах, а якщо дані цілі виявляються 

даними радіолокаційними системами, то час на прийняття рішень щодо автосупроводження і на 

сам кінець їх знищення дуже малий. Це приводить до великої ймовірності пропуску цілей та 
прориву їх нашої оборони. Факт не спроможні виявляти радіолокаційні цілі, які летять на малих і 

тим паче на гранично малих висотах, існуючими радіолокаційними системами наземного 

базування полягає у тому, що діаграма спрямованості антени даної радіолокаційної системи 
зорієнтована з низу у гору під кутом α. Кут β, який зорієнтований від лінії обрію, яка проходить 

через фокальну вісь антени радіолокаційної системи, до нижньої межі головного пелюстка 

діаграми спрямованості антени радіолокаційної системи, показує зону, в який діаграма 
спрямованості антени не може нахилитись, тим самим радіолокаційна система в даній зоні не 

може функціонувати і повітряні аеродинамічні цілі, які летять в даній зоні не виявляються. Дана 

зона називається зоною не виявлення або "мертвою зоною", як показано на рисунку 1.  

 



 
Рис. 1 Схема зони не виявлення повітряних цілей, які рухаються на малих (ціль 1) та 

гранично малих (ціль 2) висотах ("мертва зона") 

 
"Мертва зона" викликана декількома факторами, два з них головні: 

- по перше, якщо діаграма спрямованості антени радіолокаційної системи 

опуститься нижче кута β, то головний пелюсток її буде торкатися підстильної поверхні Землі, яка 
буде давати завади по дальності; 

- по друге, якщо повітряна ціль рухається нижче лінії обрію антени РЛС, то дані 

діапазони радіохвиль, на яких працюють РЛС у теперішній час не можуть забезпечити 
розповсюдження радіохвиль за радіообрій РЛС. 

Під час існування Радянського Союзу на озброєнні військ протиповітряної оборони СРСР 

були РЛС, які працювали на довгих і дуже довгих хвилях, на які впливали тропосферні рефракції 

(негативна підвищена, критична та понадрефракція). 
Негативна тропосферна рефракція дозволяла розповсюджуватись радіохвилям РЛС за 

радіообрій з радіусом кривизни у 25000 кілометрів. Критична тропосферна рефракція мала радіус 

кривизни, який дорівнює радіусу Землі. Понадрефракція забезпечувала багаторазове відбивання 
радіохвиль РЛС від верхніх шарів атмосфери до Землі та навпаки. На рис.2 показані дані види 

тропосферних рефракцій. Але такі РЛС мали великі розміри антен, так як розміри антен 

пропорційне залежать від довжини радіохвиль, великі потужності на випромінювання сигналів у 

передавачів. Такі передавачі мають відповідно великі ваги та розміри. Радіоприймальні пристрої 
для забезпечення великої чутливості теж мають відповідно великі ваги та розміри. Тим самим дані 

РЛС вживали дуже багато електричної енергії та в основному будувалися біля електричних 

станцій (наприклад РЛС "Дуга" розташована біля Чорнобильської атомної електричної станції). 
По друге, заобрієвні РЛС працювали на довгих і дуже довгих хвилях радіохвиль. А таки 

діапазони радіохвиль не забезпечують високу точність вимірювання за дальністю та роздільну 

здатність по дальності виявлених цілей. 
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В даній роботі розглядається принцип застосування аеростатних радіолокаційних 

комплексів спостереження за навколоземною зоною повітряного простору. Діаграма 
спрямованості антени радіолокаційного комплексу (РЛК), який встановлений на платформі 

аеростата зорієнтована під негативним кутом відносно лінії обрію фокальної висі антени РЛК, 

тобто спрямована до низу під деяким кутом γ. Електрично живиться аеростатний РЛК від 
електричних станцій, які розташовані на поверхні Землі. Передача електричної енергії і фіксація 

аеростата з Землею здійснюється за допомогою кабель – тросу. На рис.3 поясняється принцип 

спостереження за навколоземною зоною повітряного простору аеростатними РЛК. 

 

 
З рис. 3 видно, що балістичні цілі (в даному випадку ціль 3) виявляється на активної 

ділянці польоту (під час старту і набору швидкості). Формула (1) показує максимальну дальність 
виявлення повітряних цілей D(км) за радіообрієм для радіохвиль ультракорохвильового діапазону, 

який застосовується в радіолокації. 
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Рис.3 Спосіб спостереження за навколоземною зоною повітряного простору аеростатними РЛК 



Dmax = 3,14(√Нц + √НРЛК) (1) 

Де: Нц – висота польоту цілі; НРЛК – висота підйому РЛК на аеростаті 
 

З формули (1) видно, що для достатньо результативного виявлення вищевказаних цілей, 

аеростат повинен піднятий над поверхнею Землі на висоту не менш ніж Н ≥ 3000 метрів. 
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