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ЗАХИСТ БАГАТОФУНКЦІОНАЛЬНОГО РАДІОЛОКАТОРА ВІД 

ПРОТИРАДІОЛОКАЦІЙНИХ РАКЕТ ЗА РАХУНОК ВВЕДЕННЯ РЕЖИМУ 

АДАПТИВНОГО РЕГУЛЮВАННЯ ПОТУЖНОСТІ ЗОНДУВАЛЬНОГО 

СИГНАЛУ ЗАЛЕЖНО ВІД ДАЛЬНОСТІ ДО ЦІЛІ, ЩО СУПРОВОДЖУЄТЬСЯ 

 
Анотація: аналізуються сучасні методи регулювання параметрів зондувального 

сигналу РЛС безперервного випромінювання ЗРК, пропонуються способи автоматичного 

регулювання інтенсивності зондувального сигналу в залежності від дальності  до 

супроводжуваної цілі для підвищення енергетичної незамінності роботи РЛС та 

розширення динамічного діапазону його приймального пристрою.  
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Abstract: Modern methods of regulating the parameters of the radar probing signal of 

continuous-wave air defense missile systems are analyzed, and methods for automatic adjustment of 

the probing signal intensity depending on the distance to the tracked target are proposed to improve 

the energy efficiency of the radar operation and to expand the dynamic range of its receiving. 
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До складу всіх типів сучасних зенітних ракетних комплексів входять радіолокатори 

розвідки, виявлення, цілеуказування, наведення зенітних керованих ракет (ЗКР), підсвічування 

цілі, тощо. Як правило, вони мають потужне випромінювання, що демаскує їх, а наявність 

відкритих антенних систем та приймально – передавальних постів, не закритих спеціальним 

укриттям, робить їх уразливими до засобів ураження, які самонаводяться на випромінювання, 

наприклад протирадіолокаційних ракет.  

Актуальним є питання підвищення енергетичної незамінності роботи радіолокатора за 

рахунок керування рівнем випромінювання залежно від дальності до цілі, що супроводжується.  

Пропонується спосіб автоматичного керування рівнем потужності зондувального 

сигналу багатофункціонального радіолокатора ЗРК залежно від дальності до супроводжуваної 

цілі з метою підвищення енергетичної незамінності роботи радіолокатора, розширення 

динамічного діапазону його приймального пристрою. 

Потужність сигналу, відбитого від цілі, залежить в загальному випадку від її ефективної 

відбиваючої поверхні (ЕПР) та дальності до цілі. По мірі наближення цілі до радіолокатора 

потужність відбитого сигналу зростає і, починаючи з деякої дальності, перевищує потрібне для 

надійного супроводу цілі значення. Це призводить до нераціонального використання 

потенціалу РЛС. Таким чином, доцільно було би забезпечувати тільки потрібний рівень 

відбитого від цілі сигналу, а при збільшенні зверх потрібного добиватися його зниження до 

потрібного рівня за рахунок зменшення потужності сигналу передавача. Зазначена процедура 

може бути реалізована шляхом контролю рівня сигналу, відбитого від цілі, або на вході 

приймача радіолокатора так і на його виході. І при перевищенні рівня відбитого від цілі 

сигналу порогового значення отримане перевищення може бути використано в якості керуючої 

напруги для регулювання рівня потужності сигналу передавача. При чому ця операція має 

виконуватися по кожній цілі, що супроводжується радіолокатором.  
Автоматичне захоплення цілі на супровід в багатоканальному радіолокаторі 

здійснюється при перевищення співвідношення сигнал/шум на виході приймача супроводу цілі 

порогу автосупроводу (порогу АС). Перевищення зазначеного порогу забезпечується на 

відповідних дальностях до цілі в залежності від типу цілі. При наближенні цілі на меншу 

відстань співвідношення сигнал/шум на виході приймача буде значно перевищувати потрібне 



значення. Підтримування вказаного співвідношення на потрібному рівні може бути здійснено 

шляхом зниження потужності зондувального сигналу. 

Пропонується схема пристрою контролю рівня прийнятого сигналу на вході приймача 

та схема регулювання потужності випромінюваного сигналу залежно від виміряного рівня. При 

цьому утворюється замкнута система автоматичного регулювання потужності сигналу 

передавача залежно від інтенсивності прийнятого сигналу, відбитого від цілі, що 

супроводжується РЛС. А так як інтенсивність сигналу відбитого від цілі залежить від дальності 

до цілі, то тим самим здійснювалося поступове автоматичне регулювання потужності сигналу 

передавача в залежності від дальності до супроводжуваної цілі. Даний спосіб регулювання 

потужності сигналу передавача багатофункціонального радіолокатора  є досить простим. Але 

його недоліком є те, що сигнал на вході приймача може перевищити заданий поріг не тільки за 

рахунок зростання рівня сигналу відбитого від цілі, але також за рахунок впливу активної 

перешкоди. Це обмежує можливість супроводження цілі РЛС в умовах застосування ціллю 

активних перешкод. 

Зазначений недолік усувається при контролі рівня відбитого від цілі сигналу на виході 

його приймального пристрою. Дійсно, в процесі обробки прийнятого сигналу в приймачі РЛС 

здійснюється, як правило, компенсація активних перешкод за допомогою автокомпенсатора 

перешкод (АКП) та подавлення пасивних перешкод і відбитих від місцевих предметів сигналів 

за допомогою режекторних фільтрів. Тому на рівень сигналу на виході приймача завади 

практично не впливають. Разом з тим, у більшості приймальних пристроїв РЛС підтримується 

практично постійний рівень сигналу на їх виході за допомогою схеми автоматичного 

регулювання підсилення (АРП), яка і забезпечує потрібний динамічний діапазон. Тому 

безпосередньо сигнал з виходу приймального пристрою РЛС не несе інформації про рівень 

сигналу, відбитого від цілі, що супроводжується. Така інформація є у рівні напруги АРП, яка 

при збільшення рівня вхідного сигналу пропорційно зростає за модулем (напруга АРП є 

від’ємною). Ця напруга використовується в радіолокаторі для визначення можливості 

переведення його в режим автоматичного супроводу цілі (режим АС) шляхом порівняння її з 

пороговою напругою (порогом АС). Таким чином, другим способом регулювання потужності 

зондувального сигналу в залежності від дальності до супроводжуваної радіолокатором цілі 

може бути спосіб, в якому рівень прийнятого сигналу оцінюється по величині напруги схеми 

автоматичного регулювання підсилення і при перевищенні напруги АРП порогового значення 

(порогу АС), потрібного для захвату цілі на АС та надійного автосупроводу і формується 

сигнал керування потужністю передавача. При цьому також утвориться замкнута слідкувальна 

система, яка буде автоматично відслідковувати рівень зондувального сигналу, підтримуючи 

при цьому постійне значення напруги АРП приймача радіолокатора, рівне порогу АС.  
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