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Аннотация 
Введение. Рассмотрена работа радиолокационной системы автоматического сопровождения цели по дальности 
(АСД), оснащенной с целью повышения точности оценки дальности системой селекции движущихся целей 
(СДЦ), в условиях интенсивных пассивных помех в виде отражений от земной поверхности, уровень которых 
может значительно превосходить полезные сигналы. Сопровождение по дальности системой АСД осуществляет-
ся парой следящих полустробов, в которые при движении цели при каждом зондировании пространства попадают 
слабо коррелированные сигналы от различных участков земной поверхности, что снижает эффективность работы 
системы СДЦ и увеличивает ошибки измерения дальности. 
Цель работы. Исследование корреляционных свойств пассивных помех при работе системы АСД в зависимо-
сти от длительности зондирующего импульса и скорости движения цели. Определение эффективности работы 
системы СДЦ в составе системы АСД при воздействии коррелированных помех. Оценка влияния длительности 
зондирующих импульсов РЛС и скорости движения цели на коэффициент подавления пассивных помех и рабо-
ту дискриминатора дальности при работе системы АСД. 
Материалы и методы. В основу работы положен метод корреляционного анализа статистических свойств 
сигналов и устройств их обработки. 
Результаты. Получено выражение для корреляционной функции флюктуаций сигналов, отраженных одно-
родной земной поверхностью, учитывающее длительность зондирующего импульса и скорость движения 
цели применительно к импульсным РЛС с СДЦ. Представлены результаты расчетов коэффициента подавле-
ния пассивной помехи средствами СДЦ в составе помехозащищенного дискриминатора дальности для раз-
личных значений длительности зондирующего импульса и скорости движения цели. Показано, что с умень-
шением длительности зондирующего импульса, а также с ростом скорости движения цели коэффициент по-
давления пассивной помехи значительно уменьшается, а дисперсия помехового сигнала на выходе дискри-
минатора дальности системы АСД существенно возрастает. Так, при интервале времени 0.02 с,τ =  скорости 
движения цели р 500 км чv =  и изменении длительности зондирующего импульса с 1 до 0.1 мкс коэффици-

ент корреляции межпериодных флюктуаций пассивной помехи ( )мr nT  уменьшается с 0.83 до 0.67, что при-
водит к уменьшению коэффициента подавления пассивной помехи системой СДЦ. 
Заключение. Полученные в статье результаты могут быть полезны при проектировании импульсных радиолокаци-
онных станций с СДЦ, использующих помехозащищенные системы измерения параметров движущихся целей. 
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Abstract 
Introduction. The operation of a radar system of automatic range tracking (ATR), equipped with a moving target 
selector (MTS) for the purpose of increasing assessment accuracy, under conditions of intensive passive interference 
in the form of reflections from the Earth's surface is considered. The level of such passive interference can signifi-
cantly exceed useful signals. Range tracking by the ATR system is carried out by a pair of tracking half-strobes, 
which receive weakly correlated signals from different parts of the Earth's surface during each probing of the space. 
This reduces the efficiency of the MTS system and increases the error of range measurement. 
Aim. To study the correlation properties of passive interference in the modes of search and automatic tracking of 
moving targets by the ATR system depending on probing pulse duration and target velocity. To determine the effi-
ciency of the MTS system as part of the ATR system when exposed to correlated interference. To evaluate the effect 
of probing pulse duration and target velocity on the passive interference suppression coefficient and range discrimi-
nator operation when the ATR system operates in the search and automatic tracking modes. 
Materials and methods. The method of correlation analysis of statistical properties of signals and devices for their 
processing was used. 
Results. We derived an expression for the correlation function of signal fluctuations reflected by a homogeneous 
Earth's surface, taking into account probing pulse duration and target velocity as applied to pulse Doppler radars. 
The results of calculating the passive interference suppression coefficient by means of the MTS as part of an inter-
ference-proof range discriminator for various values of probing pulse duration and target velocity are presented. It is 
shown that a decrease in probing pulse duration, as well as an increase in target velocity, leads to a significant de-
crease in the passive interference suppression coefficient and an increase in the dispersion of the interference signal 
at the output of the range discriminator of the ATR system. Thus, when the target velocity interval is τ = 0.2 s, the 
target velocity is νp = 500 km/h, and the probing pulse duration varies from 1 to 0.1 μs, the correlation coefficient of 
the inter-period fluctuations of the passive interference ( )мr nT  decreases from 0.83 to 0.67, resulting in a decrease 
in the suppression coefficient of the passive interference by the MTS system. 
Conclusion. The results obtained can be used when designing pulse Doppler radars using interference-proof systems 
for measuring the parameters of moving targets. 
Keywords: passive interference, probing pulse, radial velocity, range measurement, moving target selection system, 
passive interference suppression coefficient 
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Введение. К числу задач, решаемых раз-
личными радиолокационными системами, от-
носится обнаружение целей и измерение их 
текущих параметров – дальности, координат 
пространственного положения, скорости, уско-
рения и т. д. С целью повышения точности 
оценки дальности, углового положения и ско-
рости цели применяют различные системы ав-

томатического сопровождения по дальности 
(АСД), угловым координатам и скорости. 

В реальных условиях работа радиолокаци-
онной станции (РЛС) существенно усложняет-
ся наличием помех различного рода. Кроме 
внутренних шумов приемника РЛС это могут 
быть специально организованные мешающие 
сигналы и пассивные помехи в виде отражений 
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от земной, водной поверхностей и метеообра-
зований [1–5]. При этом уровень пассивных по-
мех может на 20…40 дБ и более превышать по-
лезные сигналы, отраженные движущимися це-
лями. На практике для обнаружения движущих-
ся целей на фоне мощных пассивных помех ис-
пользуются системы селекции движущихся це-
лей (СДЦ). Работа систем СДЦ основана на 
применении доплеровских фильтров в виде 
устройств череспериодного вычитания различ-
ной кратности либо полосовых фильтров [3–9]. 

Вопросы построения и анализа различных 
радиолокационных систем в условиях воздей-
ствия пассивных помех достаточно полно рас-
смотрены как в отечественной, так и в ино-
странной литературе [3–15], где отражены объ-
емные исследования спектрально-корреляцион-
ных свойств различного рода помех и их влия-
ние на тактические свойства систем со сред-
ствами СДЦ. При этом исследована работа 
бортовых и наземных РЛС с СДЦ с внутренней 
и внешней когерентностью, работающих как в 
непрерывном или в квазинепрерывном режиме, 
так и в импульсном режиме большой скважно-
сти. Кроме того, уделено внимание построению 
РЛС с адаптивными системами СДЦ, свойства 
которых изменяются при изменении параметров 
полезных сигналов, отраженных движущимися 
целями, и пассивных помех. 

В настоящей статье показано, что в назем-
ных РЛС с СДЦ, оснащенных системами АСД, в 
режиме поиска и автосопровождения движу-
щихся целей по дальности в условиях наличия 

пассивной помехи происходит частичная декор-
реляция пассивной помехи в пределах следящих 
полустробов, зависящая от длительности зонди-
рующего импульса и скорости движения цели, 
что снижает коэффициент подавления пассив-
ной помехи. Настоящая статья посвящена ис-
следованию влияния длительности зондирую-
щего импульса на характеристики дискримина-
тора дальности помехозащищенной системы 
АСД с использованием устройства СДЦ. 

Метод. В основу исследований положен 
корреляционный метод анализа статистических 
свойств обрабатываемых сигналов. Получено 
выражение для корреляционной функции пас-
сивной помехи, учитывающее длительность 
зондирующего импульса и скорость движения 
цели применительно к наиболее широко ис-
пользуемым РЛС с СДЦ при большой скваж-
ности излучаемых сигналов. 

В качестве примера рассмотрим устройство 
обработки сигналов (рис. 1), представляющее со-
бой часть системы АСД и включающее в себя фа-
зовый детектор (ФД), генератор опорного напря-
жения (ГОН), дискриминатор дальности и генера-
тор двух следящих полустробов (ГПС) [1, 3, 4]. 
Дискриминатор дальности оснащен средствами 
СДЦ в виде двух схем однократного череспе-
риодного вычитания, содержащих входные 
строб-каскады СК1 и СК2, линии задержки (ЛЗ) 
на период зондирования Т и два вычитающих 
устройства, и выходным вычитающим устрой-
ством. Представленное устройство обработки 
решает задачу формирования сигнала рассогла-
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Рис. 1. Устройство обработки сигналов 
Fig. 1. Signal processing device 
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сования (сигнала ошибки) центра тяжести отра-
женного объектом импульса и оси симметрии 
следящих полустробов. 

На рис. 2 представлены временны́е реали-
зации сигналов, поясняющие работу устрой-
ства обработки сигналов. 

На рис. 2, а показаны зондирующие им-
пульсы РЛС. Возможные временны́е реализа-
ции отраженных полезного сигнала и пассив-
ной помехи в одном радиолокационном такте 
изображены на рис. 2, б. На рис. 2, в показаны 
следящие полустробы системы АСД. Взаимное 
положение помехи и полезного сигнала, а так-
же следящих полустробов в процессе поиска и 
слежения может изменяться. 

Принцип работы рассматриваемого устрой-
ства в составе системы АСД подробно изложен 
в [2–4]. Система АСД работает в двух режимах – 
поиска и автоматического сопровождения цели 
по дальности. В процессе работы системы АСД 
синхронизатор РЛС вырабатывает периодиче-
скую последовательность коротких видеоим-
пульсов с периодом Т. Каждым синхронизиру-
ющим импульсом запускается временно́й мо-
дулятор, формирующий короткий видеоим-
пульс, время задержки которого относительно 

синхронизирующего импульса определяется 
выходным напряжением сглаживающих цепей 
следящей системы АСД. Выходным импульсом 
временно́го модулятора запускается генератор 
полустробов ГПС, на выходе которого форми-
руются два следующих друг за другом следя-
щих полустроба (рис. 2, в), поступающих на 
входы строб-каскадов СК1 и СК2. 

На рис. 2, б полезный сигнал представлен ко-
ротким радиоимпульсом 3 с частотой cω ,  а пас-
сивная помеха (отражения от земной поверхно-
сти) – протяженным в пределах радиолокацион-
ного такта радиосигналом 2 с частотой пω .  

Аддитивная смесь отраженных от цели ра-
диоимпульсов полезного сигнала 3 и пассивной 
помехи 2 (рис. 2, б) с выхода приемного 
устройства РЛС на высокой частоте поступает 
на вход ФД, на другой вход которого подается 
непрерывное гармоническое опорное напряже-
ние с ГОН. В ФД входной сигнал переносится 
с радиочастоты на видеочастоту. Видеоим-
пульсы цели и пассивной помехи с выхода ФД 
подаются на входы строб-каскадов СК1 и СК2 
дискриминатора дальности, на вторые входы 
которых, как отмечено ранее, одновременно с 
выхода ГПС поступают следящие полустробы 

t 

5 4 

t 
3 

2 

T 

u 

t 

1 

в 
Рис. 2. Сигналы в контрольных точках: а – зондирующие импульсы 1;  
б – пассивная помеха 2 и полезный сигнал 3; в – полустробы СДЦ 4 и 5 

Fig. 2. Signals at control points: а – probing pulses 1; б – passive interference 2 and useful signal 3;  
в – half-strobes of the moving target selector 4 and 5 

а 

б 
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(рис. 2, в). В результате на выходах СК1 и СК2 
вырабатываются видеоимпульсы, длительность 
которых соответствует времени перекрытия 
импульса цели и конкретного полустроба. 

При наличии во входном сигнале пассивной 
помехи последняя подавляется схемой череспе-
риодного вычитания, и далее импульсы полез-
ного сигнала подаются на выходное вычитаю-
щее устройство, на выходе которого выделяется 
напряжение, пропорциональное времени рассо-
гласования центра тяжести импульса полезного 
сигнала и оси симметрии следящих полустро-
бов. Это сигнал ошибки, который при дальней-
шем использовании для коррекции временно́го 
положения полустробов устремляет рассогласо-
вание полезного сигнала и полустробов к нулю. 

В режиме поиска цели длительность вы-
ходных импульсов временно́го модулятора и, 
соответственно, задержка следящих полустро-
бов линейно изменяются. Поиск цели ведется 
от минимальной дальности до максимальной, 
поэтому при наличии цели импульс полезного 
сигнала в первую очередь совпадает со вторым 
полустробом. При достижении этого совпаде-
ния система АСД переходит в режим автома-
тического сопровождения цели по дальности. 

В импульсных РЛС, работающих в режиме 
большой скважности (длительность излучае-
мых импульсов много меньше периода их сле-
дования), совокупность сигналов на выходе 
усилителя промежуточной частоты приемника 
РЛС – отраженных движущейся целью, земной 
поверхностью, – и внутреннего шума приемника 
описывается следующим образом: 

 

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )
отр c c c

п п п ш

и

cos ω φ

cos ω φ ;

τ, 0,  ,

u t U t t t

U t t t u t

t nT

 = + + 

 + + + 

= + t = t

 (1) 

где c ,U  cω ,  cφ  – флюктуирующая амплитуда, 
средняя частота и флюктуирующая начальная 
фаза полезного сигнала соответственно; п ,U

пω ,  пφ  – аналогичные характеристики пас-
сивной помехи; шu  – внутренний шум прием-
ника; 0,  1,  2,  ;n =   Т – период следования 
отраженных импульсов; иτ T  – длитель-
ность импульса. 

Аддитивная смесь отраженных полезного 

сигнала и пассивной помехи (1) поступает на 
сигнальный вход ФД, на другой вход которого 
подается непрерывное гармоническое опорное 
напряжение с ГОН вида 

( ) ( )г г г гсos ω φ ,u t U t= +  

где г ,U  гω ,  гφ  – амплитуда, частота и началь-
ная фаза опорного напряжения. 

Для наземной РЛС частота отражений от 
земной поверхности равняется частоте опорно-
го напряжения ГОН, т. е. п гω ω .=  

В этом случае выходной сигнал ФД отражен-
ных сигналов (1) без учета внутренних шумов 
приемника записывается следующим образом: 

( ) ( ) ( )

( ) ( )
отр c д c

п п

cos ω φ

cos (φ ,

u t U t t t

U t t

 = + + 
 +  

 

где д п гω ω ω= −  – доплеровское смещение 
частоты полезного сигнала. 

Найдем статистические характеристики 
пассивной помехи. Земную поверхность будем 
рассматривать однородной, состоящей из 
большого числа элементарных отражателей со 
своей отражающей поверхностью [1, 2, 8]. При 
этом каждый элементарный отражатель пере-
излучает зондирующие радиоимпульсы. В ито-
ге результирующий отраженный земной по-
верхностью сигнал, переизлучаемый всеми 
элементарными отражателями в пределах раз-
решаемого участка дальности земной поверх-
ности, можно записать в виде 

 

( ) ( )

( ) ( )

отр
1

п и
1

cos ω φ ;  0,  τ ,

N
i

i
N

i i
i

u t u t

U t t t t

=

=

= =

 = + = 

∑

∑
 

(2)
 

где iu  – элементарный отраженный сигнал с 
амплитудой iU  и начальной фазой φ ;i  N – 
число элементарных отражателей, одновре-
менно облучаемых зондирующим импульсом. 

Тогда корреляционная функция одновре-
менно принимаемых элементарных сигналов в 
пределах разрешаемого участка дальности 
(корреляционная функция внутрипериодных 
флюктуаций пассивной помехи) будет опреде-
ляться выражением [9–11] 
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 ( ) ( ) ( )вн
1 1

τ ,
N N

i j
i j

B u t u t
= =

= + t∑ ∑  (3) 

где черта сверху означает статистическое 
усреднение. Для прямоугольного зондирующе-
го радиоимпульса с учетом соотношения (2) 
выражение (3) принимает вид 

 ( ) ( ) ( )2
вн и пτ σ 1 τ τ cos ω τ ,B = −  (4) 

где 2σ  – дисперсия пассивной помехи. Из (4) сле-
дует, что интервал корреляции внутрипериодных 
флюктуаций сигнала, отраженного однородной 
протяженной земной поверхностью, не превыша-
ет длительности зондирующего импульса. 

На практике пассивная помеха является 
медленно флюктуирующим от периода к пери-
оду зондирования случайным процессом с ши-
риной энергетического спектра межпериодных 
флюктуаций для неподвижных РЛС, не пре-
вышающим десятков герц [3, 10]. Следова-
тельно, интервал корреляции межпериодных 
флюктуаций пассивной помехи существенно 
превышает интервал корреляции внутрипери-
одных флюктуаций. Тогда результирующую 
корреляционную функцию пассивной помехи 
можно записать следующим образом: 

 ( ) ( ) ( )2
м внτ σ τ ,B nT r nT r+ =  (5) 

где мr  и внr  – коэффициенты корреляции меж-
периодных и внутрипериодных флюктуаций 
пассивной помехи соответственно. С учетом 

(4) коэффициент корреляции внутрипериодных 
флюктуаций пассивной помехи примет вид 

 ( ) ( ) ( )вн и пτ 1 τ τ cos ω τ .r = −  (6) 

Из (6) следует, что в пределах длительности 
зондирующего импульса иτ  коэффициент кор-
реляции внутрипериодных флюктуаций пас-
сивной помехи изменяется от 1 до 0. 

В режимах поиска и сопровождения дви-
жущейся цели время задержки отраженного 
сигнала и, следовательно, временно́е положе-
ние следящих полустробов изменяется. За пе-
риод зондирования Т это изменение составляет 

 р2 ,T v T c∆ =  (7) 

где рv  – радиальная скорость движения цели; c – 
скорость распространения электромагнитных 
волн. Для примера положим 1 мс,T =  тогда при 

р 50 км чv =  получим 40.93 10  мкс,T −∆ = ⋅  при 

р 250 км чv =  44.63 10  мкс,T −∆ = ⋅  при рv =  

= 1250 км/ч; 423.15 10  мкс.T −∆ = ⋅  
В результате при каждом периоде зондиро-

вания следящие полустробы проецируются на 
новый участок пассивной помехи, что иллю-
стрирует рис. 3, б, где показаны соответству-
ющие временны́е реализации сигналов. 

На рис. 3, а видно, что за время одного пе-
риода зондирования Т следящие полустробы 
смещаются из позиции 1t  в позицию 1t

∗  на ве-
личину ,T∆  что приводит к частичной декор-
реляции пассивной помехи. 

 

а 

T∆  

1 2 

t 

u 

T T 
1 2 

иτ  

t 

1t  1t
∗  1t  

б 
Рис. 3. Временны́е реализации сигналов: а – следящие полустробы; б – пассивная помеха 

Fig. 3. Time realizations of signals: a – tracking half-strobes; б – passive interference 
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С учетом данного обстоятельства коэффи-
циент внутрипериодной корреляции пассивной 
помехи может быть записан в виде 

( ) ( ) ( )вн и пτ 1 τ + τ cos ω τ .r T = − ∆   

Тогда выражение (5) для корреляционной 
функции пассивной помехи при движении цели 
запишется следующим образом: 

 
( ) ( )

( ) ( )

2
м

и п

τ σ

1 τ + τ cos ω τ .

B nT r nT

n T

+ = ×

 × − ∆ 
 

(8)
 

Из соотношения (8) при 0τ =  найдем кор-
реляционную функцию межпериодных флюк-
туаций пассивной помехи при движении цели 

( ) ( )( )2
м иσ 1 τB nT r nT n T= − ∆  

или с учетом формулы (7) 

 ( ) ( ) ( )2
м р иσ 1 2 τ .B nT r nT nv T c = −   (9) 

Выражение (9) показывает, что корреляци-
онная функция межпериодных флюктуаций 
пассивной помехи при движении цели зависит 
как от скорости движения цели, так и от дли-
тельности зондирующего импульса. С уменьше-
нием длительности зондирующего импульса или 
с ростом скорости движения цели декорреляция 
пассивной помехи возрастает, что, несомненно, 
отражается на работе системы СДЦ. 

Из соотношения (9) получим выражение 
для коэффициента корреляции пассивной по-
мехи с учетом движения цели 

 ( ) ( ) ( )м р и1 2 τ .r nT r nT nv T c = −   (10) 

Для конкретизации полученных результа-
тов примем гауссовскую аппроксимацию ко-
эффициента корреляции межпериодных флюк-
туаций пассивной помехи без учета движения 
цели [2, 3, 5]: 

( ) ( )2м пexp 2 ,r nT nT = − ∆ω   

где п п2 ,f∆ω = π∆  причем пf∆  – ширина энер-
гетического спектра межпериодных флюктуа-
ций пассивной помехи. 

На рис. 4 представлены результаты расче-
тов коэффициента корреляции межпериодных 
флюктуаций пассивной помехи (10) при дви-

жении цели для трех значений длительности 
зондирующего импульса и 1,τ =  0.4 и 0.1 мкс 
при ширине энергетического спектра пассив-
ной помехи п 5 Гц,f∆ =  скорости движения 
цели р 500 км чv =  и периоде следования зон-

дирующих импульсов 1 мсT =  и .nTτ =  
Полученные расчетные данные свидетель-

ствуют о существенном влиянии длительности 
зондирующего импульса на коэффициент меж-
периодных флюктуаций пассивной помехи. 
Для подавления пассивных помех и выделения 
на их фоне полезного сигнала в настоящей ста-
тье рассмотрено использование устройства 
СДЦ в виде схемы однократного череспериод-
ного вычитания, выходной сигнал которой за-
писывается как [3, 8]: 

( ) ( ) ( )вых вх вх ,u t u t u t T= − −  

где вхu  – входной сигнал. 
При этом дисперсия выходного сигнала си-

стемы СДЦ определяется выражением [10–16] 

 ( )[ ]2 2
вых вхσ 2σ 1 ,r T= −  (11) 

где 2
вхσ  – дисперсия входного сигнала. 

После подстановки (10) в (11) при 1n =  
получим 

( ) ( ){ }2 2
вых вх м р иσ 2σ 1 1 2 τ .r T v T c = − −   

С учетом слабой взаимной статистической 
зависимости сигналов пассивной помехи в 
пределах следящих полустробов дисперсия вы-
ходного сигнала дискриминатора дальности 

принимает вид 2 2
д.д выхσ 2σ .=  

0 4 8 12 16 τ, мс 
0.6 

0.7 

0.8 

0.9 

r 

и 0.1 мксτ =  
0.4 мкс 

1.0 мкс 

Рис. 4. Коэффициент межпериодной корреляции 
флюктуаций пассивной помехи с учетом движения цели 

Fig. 4. Inter-period correlation coefficient of passive 
interference fluctuations taking into account target movement 
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Коэффициент подавления пассивной помехи 
системой СДЦ можно определить выражением 

( ) ( ){ }2 2
вх вых м р и2σ / σ 1 1 1 2 / τ .K r T v T c = = − −   

На рис. 5 представлены результаты расче-
тов зависимости коэффициента подавления 
пассивной помехи от длительности зондирую-
щего импульса для четырех значений скорости 
движения цели (полустробов): 

р 50 км чv =  ( )40.93 10  мкс ;T −∆ = ⋅  

р 350 км чv =  ( )46.51 10  мкс ;T −∆ = ⋅  

р 850 км чv =  ( )415.81 10  мкс ;T −∆ = ⋅  

р 5000 км чv =  ( )493 10  мксT −∆ = ⋅  

при следующих исходных данных: период сле-
дования зондирующих импульсов 1 мс,T =  
ширина энергетического спектра пассивной 
помехи 10 Гц.f∆ =  

Представленные на рис. 5 зависимости сви-
детельствуют о существенном влиянии дли-
тельности зондирующего импульса и скорости 
движения цели на коэффициент подавления 
пассивной помехи и, следовательно, на уровень 
помехового сигнала на выходе дискриминатора 
дальности системы АСД с устройством СДЦ. 

Обсуждение результатов. Представленные 
в настоящей статье расчетные данные показы-
вают, что в системе АСД, работающей как в ре-
жиме поиска, так и в режиме автосопровожде-
ния, с уменьшением длительности зондирующе-
го импульса и с ростом скорости движения цели 
(следящих полустробов в пределах радиолока-
ционного периода) происходит существенное 
уменьшение коэффициента корреляции межпе-
риодных флюктуаций пассивной помехи. Так, 
при значении интервала времени 0.02 с,τ =  
скорости движения цели р 500 км чv =  и изме-
нении длительности зондирующего импульса с 

1 до 0.1 мкс коэффициент корреляции межпери-
одных флюктуаций пассивной помехи ( )мr nT  
уменьшается с 0.83 до 0.67, что приводит к 
уменьшению коэффициента подавления пассив-
ной помехи системой СДЦ в составе дискрими-
натора дальности. Например, при длительности 
зондирующего импульса и 0.45 мксτ =  рост 
скорости движения цели с 50 до 5000 км/ч обу-
словливает уменьшение коэффициента подав-
ления пассивной помехи с 30 до 20 дБ. 

Заключение. При поиске и автосопровожде-
нии движущейся цели помехозащищенной си-
стемой АСД наблюдается декорреляция пассив-
ной помехи (отражений от земной поверхности) 
в следящих полустробах, степень которой зави-
сит не только от скорости движения цели, но и от 
длительности используемых зондирующих им-
пульсов. Декорреляция пассивной помехи сни-
жает коэффициент ее подавления системой СДЦ 
в составе дискриминатора дальности и ухудшает 
характеристики системы АСД. При создании по-
мехозащенных систем АСД импульсных РЛС c 
СДЦ, работающих в режиме большой скважно-
сти, необходимо учитывать влияние длительно-
сти зондирующих импульсов на работу системы 
СДЦ и в целом на систему АСД. Полученные в 
статье результаты будут полезны разработчикам 
различных средств измерения параметров дви-
жущихся целей в условиях воздействия интен-
сивных коррелированных помех. 
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