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В системах наблюдения за воздушным пространством третичной (му-

льтирадарной) обработкой называют обобщение данных о воздушной об-

становки, поступающей от нескольких первичных источников информации, 

как правило, разнесенных в пространстве. В существующих центрах управ-

ления воздушным движением основными источниками информации явля-

ются радиолокационные позиции, расположенные на значительном удале-

нии друг от друга. 

Основными этапами мультирадарной (третичной) обработки являются: 

 сбор донесений о целях, поступающих от радиолокационных стан-

ций (РЛС); 

 приведение отметок к единой системе координат; 

 приведение к единому времени отсчета; 

 установление принадлежности отметок к целям (отождествление); 

 объединение информации о каждой из целей, содержащейся в от-

метках, поступающих от различных источниках. 

Наиболее простым методом мультирадарной обработки является так 

называемая мозаичная обработка. При мозаичной обработке зона наблюде-

ния разбивается на отдельные области. Если на обработку поступает не-

сколько отметок от различных РЛС, то обработке подвергается информация 

от той РЛС, которая назначена как приоритетная для данной области 

(рис. 1). 

Более сложной является весовая обработка информации, когда коорди-

наты определяются с учетом характеристик РЛС.  

Например, для координаты x 
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где xi — результат измерений координаты; σi — среднеквадратическая 

ошибка измерений i-го радиолокатора. 

На первом этапе отождествления производится по парное сравнение ко-

ординатных и скоростных составляющих. Если сообщение получено от од-

ной и той же цели, то должно выполняться условие 
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dikij xxx  , 

dikij xxx   , 

где ,d dx x   — допустимые отклонения, определяемые ошибками оценки и 

экстраполяции; j, k — номер источника информация; i — номер цели. 

 
Рисунок 1. 

При приведении данных к единой системе координат решается задача 

пересчета из частной радиолокационной системы координат μ в единую си-

стему координат λ. В общем виде эта задача решается следующим образом. 

Пусть T][ 321   — век-

тор координат в частной системе ко-

ординат, а T][ 321  — вектор 

координат в единой системе (рис. 2). 

Пусть преобразование вектора μ в 

вектор λ имеет вид: 
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Если состояние цели характе-

ризуется координатами и скоро-

стям, то вектор состояний в част-

ной системе координат равен 
TX ][ 321321 




, 

а в единой системе — 

 
Рисунок 2.  
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Связь между скоростями определится выражением 
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Таким образом, вектор состояний в единой системе координат выража-

ется через вектор состояний частной системы следующим образом: 
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Для приведения к единому времени принимается модель движения ВЦ 

в единой системе координат с постоянной скоростью, т.е. 
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где переходная матрица равна 
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Приведение вектора состояний к заданному моменту времени is tt   вы-

полняется согласно выражения )(),()( iXissX  


 для is ttT  . 
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Анотація 

Дана інформація запропонована для вивчення методів і алгоритмів мультірадар-ної 

(третинної) обробки радіолокаційної інформації, що надходить від декількох РЛС. 
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Аннотация 

Даная информация предложена для изучения методов и алгоритмов мультирада-

рной (третичной) обработки радиолокационной информации, поступающей от несколь-

ких РЛС. 

Ключевые слова: обработка РЛИ, обработка радиолокационной информации. 

Abstract  

This information was proposed for studying methods and algorithms for multi-radar 

(tertiary) processing of radar information coming from several radars. 

Keywords: radar information processing, radar information processing. 


