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КОМПЛЕКСИРОВАННАЯ СИСТЕМА АВТОСОПРОВОЖДЕНИЯ ПО НАПРАВЛЕНИЮ 
 

Система автосопровождения подвижных (или неподвижных) объектов визирования 
(ОВ) по направлению, находящихся на земной поверхности, входит в состав активной 
радиолокационной головки самонаведения, размещаемой на беспилотном летательном 
аппарате (БПЛА). Система предназначена для выполнения автосопровождения ОВ по 
азимуту и углу наклона. 

При работе системы автосопровождения по направлению (АСН) на ее входе действует 
сигнал, обусловленный движением ОВ, колебаниями БПЛА вокруг центра масс и 
собственными линейными перемещениями БПЛА, а также радиочастотные помехи. 
Колебания БПЛА компенсируются системой гиростабилизации равносигнального 
направления антенного устройства системы автосопровождения ОВ. Таким образом, для 
повышения точности и помехоустойчивости системы АСН целесообразно её 
комплексирование [1] с нерадиотехническим измерителем, в качестве которого 
рассматривается инерциальный измеритель параметров вектора визирования (ИИПВВ) точки 
прицеливания (ТП) (или ОВ, если он неподвижен), разработанный в ОАО «НПП Конверсия» 
[2]. 

Работа ИИПВВ основана на автономном определении параметров вектора визирования 
в базовой антенной системе координат, связанной одной своей осью с направлением 
оптической оси антенного устройства системы АСН. Параметрами вектора визирования 
являются текущие значения составляющих пространственной угловой координаты ТП и 
наклонной дальности сближения БПЛА с ТП. Алгоритм идеальной работы ИИПВВ в 
векторной форме имеет вид: 
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где: L
r

– вектор визирования; ar – ускорение, обусловленное суточным вращением Земли; n
r

– 
вектор кажущегося ускорения; g

r
 – напряженность гравитационного поля Земли; ωr  – 

абсолютная угловая скорость вращения БПЛА; V
r

– линейная скорость перемещения БПЛА; 
ξ0, η0, ζ0 – декартовы координаты БПЛА в опорной системе координат; Ωξ0, Ωη0, Ωζ0 – 
проекции угловой скорости вращения Земли на оси геоцентрической опорной системы 
координат, связанной с ТП. 

Измеренное комплексированной системой значение угловой координаты e(t) равно 
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= , где Kg(p) – передаточная функция привода 

антенного устройства; δeeq(t) – эквивалентная погрешность определения расчетной угловой 
координаты; (t)eδ eq

) – точная оценка эквивалентной погрешности. Когда полоса пропускания 
контура АС достаточно широка, ошибка измерения угловой координаты ОВ (ТП) 
определяется приближенным выражением (t)e) = e(t) – (t)efb

) ≈ δeeq(t) – (t)eδ eq
) . 

Поскольку диапазон изменения сигнала δeeq(t) значительно уже, чем диапазон 
изменения сигнала, обусловленного линейным перемещением БПЛА и колебаниями БПЛА 



вокруг центра масс, то сигнал δeeq(t) может быть отфильтрован с линейной ошибкой, что 
обеспечивает более высокую точность определения угловых координат цели по сравнению с 
известными некомплексированными системами автосопровождения [1]. 

На рис. 1 приведены результаты компьютерного моделирования алгоритма идеальной 
работы ИИПВВ на аэробаллистической траектории – значения наклонной дальности L и 
угловых координат e1, e2 вектора визирования в антенной системе координат. 

На данном этапе разработки для указанной траектории максимальная ошибка 
вычисления наклонной дальности L составила 1,77% относительно максимального значения. 
Расчет ошибок по методу вариаций [3] при максимальных погрешностях задания исходных 
данных (инструментальные погрешности датчиков) показал результаты: δL = 133,53 м,  
δe1 = –0,00018 рад, δe2 = –0,00154 рад. 

 
Рис. 1. Результаты компьютерного моделирования 
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