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ОСОБЛИВОСТІ ОБ’ЄДНАННЯ ПАРАМЕТРИЧНОЇ ТА СЕМАНТИЧНОЇ
ІНФОРМАЦІЇ НА ОСНОВІ ДАНИХ РІЗНОТИПНИХ

АКТИВНИХ ТА ПАСИВНИХ ЗАСОБІВ ЛОКАЦІЇ

У статті розглядається варіант взаємодії активних та пасивних засобів локації. Стосовно нього
розглянуто і обґрунтовано основні принципи об’єднання параметричної та семантичної інформації за
приналежністю до конкретного типу повітряного об’єкта. Розглядається можливий алгоритм
ототожнення такої інформації.
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Вступ
Постановка проблеми. На сьогоднішній день

одним із перспективних напрямків розвитку
інформаційної системи протиповітряної оборони є
створення активно-пасивних комплексів і систем
локації. Об’єднання учасників бойових дій в єдину
мережу значно підвищить бойові можливості
перспективних формувань в сучасних війнах і
збройних конфліктах за рахунок інформаційної
переваги [1]. Для реалізації цієї концепції важливим
завданням є вирішення питань об’єднання потоків
різнорідної інформації від різнотипних джерел
розвідки.

Аналіз останніх досліджень і публікацій.
Питання третинної обробки радіолокаційної
інформації розглянуті у роботах [2 - 5] передбачають
використання лише параметричної інформації при
ототожненні. Практично корисним є розглянути
можливість залучення семантичної інформації у
процес об'єднання даних.

Метою статті є розгляд та обґрунтування
основних принципів об'єднання параметричної та
семантичної інформації при супроводжуванні
повітряних цілей.

Основний матеріал
Як інформаційна складова до перспективної

системи можуть увійти різнотипні джерела
інформації (радіолокаційні станції (РЛС), комплекси
радіотехнічної розвідки (РТР), бортові
радіолокаційні засоби (РЛЗ) літаків, орбітальні
засоби розвідки), що видають сукупність
параметричної та семантичної інформації про цілі.
Оскільки зони огляду РЛС або зони відповідальності
постів звичайно перетинаються, відомості про одну й
ту саму ціль можуть дублюватись. Але на практиці

цього не відбувається із-за систематичних і
випадкових помилок у вимірюванні координат,
різного часу локації, а також із-за помилок
перерахунку координат між точками стояння
джерела й отримувача інформації. Тому головним
завданням третинної обробки є вирішення питання,
скільки цілей знаходиться в дійсності у зоні
відповідальності? Це завдання будемо вирішувати
для наступного угрупування військ (рис. 1):

Тут КП ртб виконує функції пункту третинної
оброки. На нього надходять донесення від власних
РЛЗ, підпорядкованих КП і комплексу РТР для
ототожнення. Донесення про цілі прийнято називати
інформацію, яка містить відомості про
місцезнаходження цілей, їх характеристики, що
надходить від джерел по каналам зв’язку для її
подальшої обробки і використання. Задача збору
полягає в тому, щоб прийняти якомога більше
інформації при мінімальних затратах. Донесення
надходять у вигляді наступних кодограм:

Рис. 1. Варіант взаємодії активних і пасивних
засобів локації.
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ij ij ij, ij ij
ˆˆI ,C Ï , t ,  (1)

де ij̂  оцінка вектора стану щодо j-ї цілі від і-го

джерела, проведена в момент часу tij; ij,C  матриця

точності оцінок, що видаються; ijÏ̂  вектор ознак і
характеристик j-ї цілі за даними і-го джерела.

Завдання третинної обробки зводиться до того,
щоб оцінити належність даних j-ї цілі отриманих від
і-го джерела, об’єднаних у кодограму (1), до
супроводжуваних цілей пунктом третинної обробки і
уточнити параметри їх руху.

У разі, якщо група повідомлень, що надійшли,
не належать до цілей, супроводжуваних пунктом
третинної обробки, необхідно "зав’язати"
узагальнену траєкторію по новій цілі, оцінити її
параметри.

Перш ніж приступити до ототожнення отримані
донесення приводяться до єдиної системи координат та
системи відліку. В автоматизованих системах
управління (АСУ) передача координат цілей в
основному здійснюється в прямокутній системі
координат. Задача зводиться до перерахунку
прямокутних координат цілі відносно точки стояння
джерела в прямокутні координати відносно точки
стояння пункту обробки. Координати відміток
приводяться до єдиного моменту часу шляхом
визначення для кожної відмітки часу екстраполяції
відносно заданого моменту порівняння. Ураховуючи
порівняно високий темп оновлення інформації,
доцільно при екстраполяції приймати гіпотезу
рівномірного, прямолінійного змінення координат. На
виході будемо мати оновлену кодограму:

 ij ij ij ij
ˆ ˆD V ,C ,Ï , t . ,                    (2)

тут ijV̂  вектор стовпець, представляє перераховані

й екстрапольовані відносно пункту обробки
координати і параметри руху цілі.

Наступний етап ототожнення. В його основі
полягає припущення, що донесення про одну й ту
саму ціль повинні мати однакову інформацію. У
зв'язку з цим рішення про тотожність відміток
приймають на основі порівняння координатних
даних:

1j 2 j ï î ð
ˆ ˆV V V   (3)

ï î ðV  поріг ототожнення, його величина

обумовлена помилками визначення координат,
екстраполяції та прив'язки пунктів на місцевості. Всі
повідомлення, що задовольняють умові об’єднуються
в групи.

Для більш точного ототожнення можливо
використовувати семантичну інформацію про цілі.
Наприклад інформацію про призначення повітряного

об’єкта (ПО). Рішення про тотожність відміток
приймають на основі порівняння класів ПО.

1j 1j ï î ð
ˆ ˆÏ Ï Ï   , (4)

де ï î ðÏ  поріг ототожнення, його величина

обумовлена помилками розпізнавання ПО.
У разі коли джерела оцінюють різні набори

семантичної інформації або в одному з повідомлень
вона відсутня, ототожнення буде здійснюватися
тільки по координатному параметру. При цьому
семантична інформація, яка не використовувалася,
залишається в кодограмах, які потім об’єднується в
групи.

Наступна процедура об’єднання інформації
припускає оцінку координат, характеристик і ознак
об’єднаних цілей. Вона передбачає, що вся
семантична інформація, що міститься в групах,
ототожнюється, а координати відшукуються шляхом
використання інформації тільки одного з джерел
вторинної обробки. Його відбір проводиться за
точнісними характеристиками оцінюваних
координат. Координатні дані інших джерел
зберігаються в пам’яті і використовуються у разі
переривання потоку інформації або погіршення
точнісних характеристик використовуємого джерела.

На етапі третинної обробки, як правило,
процедура виявлення траєкторій не проводиться. Це
обумовлено необхідністю скорочення часу на
вирішення завдань розподілу цілей між засобами
ураження.

Висновки
Отже такий підхід до обробки інформації

дозволить значно знизити перевантаженість сучасних
центрів управління повітряними операціями (ЦУПО) як
технікою так і людьми. На перспективну мережу буде
покладено наступні функціональні задачі [1]:

- обробка даних видової, радіолокаційної й
радіотехнічної розвідки;

- розподіл інформації;
- управління засобами розвідки;
- здійснення цілевказівки й цілерозподілу.
Тому на наступному етапі створення мережі

потрібно приступити до розробки методів об'єднання
різнорідної інформації від різнотипних джерел
розвідки й оцінити їх ефективність.
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ОСОБЕННОСТИ ОБЪЕДИНЕНИЯ ПАРАМЕТРИЧЕСКОЙ И СЕМАНТИЧЕСКОЙ ИНФОРМАЦИИ

НА ОСНОВЕ ДАННЫХ РАЗНОТИПНЫХ АКТИВНЫХ И ПАССИВНЫХ СРЕДСТВ ЛОКАЦИИ
В.О. Кошка

В статье рассматривается вариант взаимодействия активных и пассивных средств локации. В отношении него
рассмотрены и обоснованы основные принципы объединения параметрической и семантической информации по
принадлежности к конкретному типу воздушного объекта. Рассматривается возможный алгоритм отождествление
такой информации.

Ключевые слова: активно-пассивный комплекс, третичная обработка, объединение информации, оценка объединенных
координат.

СOMBINING THE PARAMETRIC AND SEMANTIC INFORMATION BASED DATA FROM DIFFERENT TYPES
OF ACTIVE AND PASSIVE RADAR SYSTEMS

V.O. Koshka
In the article discusses alternative interaction between active and passive radar system. Examined and proved the basic

principles of combining parametric and semantic information as belonging to a particular type of aircraft object. We consider a
possible algorithm identification of such information.

Keywords: active-passive system, tertiary treatment, the integration of information, evaluation of joint coordinates.
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