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Азимутальный угол платформы, град.
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R08_1 (СИНИЙ)
Equation Y = A+B*COS(( X +F)*3.1416/180)
A = 1.205235052E-006
B = -0.383704354
F = -4.828264994

R08_2 (КРАСНЫЙ)
Equation Y = A+B*COS(( X +F)*3.1416/180)
A = -7.844921548E-007
B = -0.3632880151
F = -6.726441782

VIDEO (ЗЕЛЁНЫЙ)
Equation Y = A+B*COS(( X +F)*3.1416/180)
A = 2.772176717E-006
B = -0.4272525339
F = 9.733158262

Источник: 

Направление максимума 

тангажа, град. (0 - на север, 

180 - на юг) 

Угол тангажа, град. 

Камера +170,27 +0,427 

R08_1 +184,82 +0,383 

R08_2 +186,72 +0,363 
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Азимутальный угол, град.
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Результаты эксперимента 2019 г.: 



Обоснование высказанного предположения: 

Случай гладкой водной поверхности: 
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Вертикальный угол, град.
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Отсутствие наклона основания платформы: 

0 30 60 90 120150180210240270300330360

Азимутальный угол (платформа), град.
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0

30

60

90

120

150

180

Р
е
а
л
ь
н
ы
й
 в
е
р
ти
ка
л
ь
н
ы
й
 у
го
л

, 
гр
а
д

.

0 30 60 90 120150180210240270300330360

Азимутальный угол (платформа), град.
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Учет наклона основания платформы: 

1. Введение параметров наклона основания 
платформы. 

2. Определение реального вектора наблюдения. 
3. Расчет координат векторов принимаемого излучения 

(антенной системы). 
4. Расчет координат векторов излучения  наблюдаемого 

участка поверхности. 
5. Оценка взаимного расположения векторов, 

задающих положение приемной антенны и векторов, 
характеризующих излучение поверхности. 
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Угол места

Азимут
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Подбор параметров наклона основания платформы: 
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Азимутальный угол, град.
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1. Параметры наклона основания платформы отличаются от ранее полученных. 

2. Для объяснения результатов со второго радиометра был введен угол крена, 

зависящий от вертикального угла визирования.. 

3. Для условий эксперимента величина 



Введение углов крена, тангажа и рыскания: 
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Азимутальный угол, град.
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Подбор углов крена, тангажа и рыскания: 
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Вертикальный угол наблюдения, град.
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Тангаж
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Вертикальный угол наблюдения, град.
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-1

-0.5

0

0.5

1

С
м
е
щ
е
н
и
е
 п
о
 а
зи
м
у
ту

, 
гр
а
д

.

Крен
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Вертикальный угол наблюдения, град.
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Рыскание



Лабораторные исследования: 



Описание эксперимента: 



Регистрация данных: 
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Обработка результатов эксперимента: 
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Equation Y =

90.16384894
+ 0.0137940278 * X

- 0.0001290890919 * pow(X,2)

+ 3.455151717E-008 * pow(X,3)
+ 7.155237391E-010 * pow(X,4)

0 30 60 90 120150180210240270300330360

Вертикальный угол платформы, град.
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Equation Y =
270.6963557
- 0.005411083179 * X
- 0.0001690572549 * pow(X,2)
+ 1.227444278E-006 * pow(X,3)
- 2.023059512E-009 * pow(X,4)
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Equation Y =
 -0.2128303883
 + 0.002824045603 * X
 - 8.131348631E-005 * pow(X,2)
 + 3.018084064E-007 * pow(X,3)

0 30 60 90 120 150 180

Угол места, град.

-1

-0.8

-0.6

-0.4

-0.2

0

0.2

0.4

0.6

0.8

1

У
го
л

 к
р
е
н
а

, 
гр
а
д

.

Equation Y =
 1.536789892
 - 0.02771431764 * X
 + 0.0002823804637 * pow(X,2)
 - 1.229378374E-006 * pow(X,3)
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Equation Y =
 0.4986153287
 + 0.002209986642 * X
 - 8.215722288E-005 * pow(X,2)
 + 4.025517276E-007 * pow(X,3)
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Equation Y =
 -2.636292436
 + 0.1465535915 * X
 - 0.002793781976 * pow(X,2)
 + 2.520218665E-005 * pow(X,3)
 - 8.583245888E-008 * pow(X,4)

Радиометр R08_01 (вертикальный) Радиометр R08_02 (горизонтальный)



Сравнение с натурным экспериментом: 
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Выводы: 

 Показано, что в силу отсутствия абсолютной жесткости крепления 

радиометров на сканирующей платформе, а также ошибок оператора при их 

монтаже, происходит неконтролируемое изменение углов  визирования при 

выполнении угломестных и азимутальных сканов. 

 

 Предложенный характер вариаций углов крена, тангажа и рыскания, при 

использовании в рамках электродинамического моделирования, позволяет объяснить 

общий вид угловых зависимостей третьего параметра Стокса, полученных в рамках 

натурного эксперимента. 

 

 Результаты выполненных работ наглядно демонстрируют необходимость 

контроля за геометрией эксперимента, особенно при работе с третьим параметром 

Стокса. В случае, если в ходе измерений невозможно полностью исключить 

вариации углов крена, тангажа и рыскания, обязательно наличие трёхосевой системы 

измерения углов визирования в каждом измерительном приборе. 



Спасибо за внимание ! 
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