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Актуальность темы 2

Применение современных режимов РЛ съемки радиолокатором с синтезированной апартурой

антенны и улучшение качества получаемых радиолокационных изображений достигается при

компенсации фазовых искажений.

При использовании РСА существуют ограничения по выбору зоны захвата, связанные с

необходимостью обеспечения однозначного воспроизведение спектра доплеровских частот

принимаемого сигнала с учетом произвольного отклонения и антенны в современных режимах

наблюдения. Для оценки отношения уровня неоднозначных отражений к уровню полезного

сигнала производится расчет функции неопределенности РСА. При этом необходимо учесть

произвольную траекторию движения КА и его непостоянную ориентацию в современных

режимах наблюдения.

Обычно расчет выполняется без учета основных искажающих факторов, влияющих на качество

получаемого цифрового РЛИ.

В данной работе предлагается выполнять расчеты с использованием фотограмметрической

модели радиолокационной съемки.



Взаимосвязь информационных параметров  системы наблюдения 3

Интенсивность отраженного сигнала для частоты и задержки отраженных сигналов

представляется как известная функция, описывающая пространственное распределение амплитуды

сигнала в соответствии с формой диаграммы направленности антенны и эффективной поверхности

рассеяния цели в зависимости от углов ориентации антенны. При планировании съемки

интересующего района космическим РСА задаются требуемым уровнем ложных сигналов от

неоднозначности в зависимости от реализуемого соотношения сигнал/шум.

где  - целые числа,  - функция, описывающая пространственное распределение амплитуды сигнала в соответствии с 

формой диаграммы направленности антенны,  - ЭПР цели в зависимости от угла падения . Член суммы, соответствующий

- полезный сигнал, все остальные члены - неоднозначности. 
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Расчет углов ориентации вектора наклонной дальности 4

При известных координатах района наблюдения при помощи фотограмметрической модели РЛ

съемки можно рассчитать допустимые углы отклонения вектора наклонной дальности,

допустимые границы частоты повторения импульсов, ширину спектра частот отраженных

сигналов.
В качестве фотограмметрической модели съемки с использованием РСА

используется уравнение земного эллипсоида, наклонной дальности и

доплеровской частоты отраженного сигнала. Система из трех уравнений

решается аналитически в прямоугольной гринвичской СК при допуске о

местной сферичности Земли в районе наблюдаемой сцены с известным

локальным радиусом относительно искомых углов :
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Фотограмметрическая модель РЛ съемки и пример расчетов 5

 
Исходные данные:
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Элементы ориентирования КА-

Параметры РСА (длина волны, длительность импульса)-

Элементы ориентирования антенны-

Доплеровская частота отраженного сигнала-

Широта района съемки-

Параметры эллипсоида-
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Выводы 6

Предложенная модель расчета функции неопределенности, в отличие от известных, обеспечивает 

полный учет факторов, влияющих на формирования отраженного сигнала, специфики орбитального 

движения носителя, что позволило сформировать математическую модель определения углов 

ориентации наклонной дальности

С использованием соотношений можно решить задачу по определению оптимальных параметров и 

режимов съемки для достижения максимальной обзорности системы при сохранении 

информативных свойств получаемых изображений провести оценку возможностей системы при ее 

проектировании.
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