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(57) Изобретение относится к области радиолокации и может быть использовано в радиолокаторах с
синтезированной апертурой антенны. Задачей изобретения является создание устройства, позволяющего
реализовать возможности определения положения движущегося объекта (ДО), полного вектора скорости
(абсолютного ее значение) и направления его движения, а также ускорения ДО. Техническим результатом
изобретения является расширение функциональных возможностей и повышение точности определения
траекторных координат объектов. Технический результат достигается тем, что в устройство для определения
параметров движения наземных объектов в двухпозиционной системе бортовых малогабаритных РЛС,
содержащее бортовую радиолокационную станцию, выполненную в виде антенной системы, первого, второго
и третьего блоков приема, первого, второго и третьего процессоров, первого, второго и третьего блоков
вычитания, первого и второго вычислителей арктангенсов и блока вычисления радиальной скорости, причем
первый выход антенной системы последовательно соединен с первым блоком приема и первым процессором,
второй выход последовательно соединен со вторым блоком приема и вторым процессором, а третий выход
последовательно соединен с третьим блоком приема и третьим процессором, первый выход которого соединен
со вторым входом второго блока вычитания, первый вход которого соединен с третьим выходом второго
процессора, первый выход которого соединен со вторым входом первого блока вычитания, первый вход
которого соединен с первым выходом первого процессора, выход первого блока вычитания соединен с
последовательно соединенными первым вычислителем арктангенсов и третьим блоком вычитания, выход
второго блока вычитания последовательно соединен со вторым вычислителем арктангенсов и третьим блоком
вычитания, выход которого соединен с блоком вычисления радиальной скорости, в устройство дополнительно
введена вторая бортовая радиолокационная станция, причем в обе бортовые радиолокационные станции
дополнительно введены блок определения наклонной дальности и блок отображения и передачи информации,
вход которого соединен с выходом блока определения наклонной дальности, первый, второй и третий входы
которого соединены со вторыми выходами первого, второго и третьего процессоров соответственно, а также
дополнительно введен блок управления и обработки информации, содержащий последовательно соединенные
первый блок обеспечения приема-передачи, блок вычисления тангенциальной скорости объекта в системе
координат первой БРЛС, блок вычисления полного вектора скорости и направления движения объекта в
системе координат первой БРЛС, блок вычисления ускорения объекта в системе координат первой БРЛС,
последовательно соединенные второй блок обеспечения приема-передачи, блок вычисления тангенциальной
скорости объекта в системе координат второй БРЛС, блок вычисления полного вектора скорости и направления
движения объекта в системе координат второй БРЛС, блок вычисления ускорения объекта в системе координат
второй БРЛС, соединенные особым образом.



20
22

91
17

2 
  

 A
1

202291172    A
1






































	Bibliographic data
	Abstract
	Description
	Claims
	Drawings
	Search Report

