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ФОРМУЛА КОРИСНОЇ МОДЕЛІ 

Спосіб протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації, за яким задають рухомий повітряний об’єкт, випромінюють радіолокаційний сигнал у повітряний простір у бік заданого рухомого повітряного об’єкта, приймають відбитий радіолокаційний сигнал від заданого рухомого повітряного об’єкта, спостерігають за заданим рухомим повітряним об’єктом, який відрізняється тим, що від заданого рухомого повітряного об’єкта приймають відбитий радіолокаційний сигнал та сигнал перешкоди з ортогональним вектором поляризації відносно вектору поляризації випроміненого сигналу, змінюють вектор поляризації при прийомі сигналів на 3-10о відносно випроміненого сигналу, приймають сигнал на зміненій поляризації відносно поляризації випроміненого сигналу, утримують в полі зору та супроводжують заданий рухомий повітряний об’єкт в умовах дії перешкоди.
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СПОСІБ ПРОТИДІЇ АКТИВНИМ ПОЛЯРИЗАЦІЙНИМ ПЕРЕШКОДАМ НА ФІКСОВАНІЙ ПЛОЩИНІ ПОЛЯРИЗАЦІЇ
Корисна модель відноситься до радіолокації, а саме, до способів протидії активним поляризаційним перешкодам. Спосіб протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації доцільно застосовувати під час польотів на рухомих повітряних засобах в особливих умовах.
Спосіб зміни порядку приймання відбитих радіолокаційних сигналів від інших рухомих повітряних об’єктів з метою протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації доцільно застосовувати під час польотів на рухомих повітряних об’єктах в особливих умовах.

Відомий спосіб протидії підсиленому сигналу поляризаційної перешкоди на фіксованій площині поляризації, за яким встановлюють неактивний засіб протидії поляризаційній перешкоді, приймають сигнал поляризаційної перешкоди, уникають дії поляризаційної перешкоди на строго ортогональній поляризації відносно корисного сигналу /1, 2/.
Недоліками відомого способу протидії підсиленому сигналу поляризаційної перешкоди є те, що при достатній потужності сигналу поляризаційної перешкоди або в разі незбігання площини поляризації на 0,5-1,5 градус поляризаційна перешкода зриває процес супроводження. Наслідком реалізації способу є зрив процесу супроводження рухомого повітряного об’єкту та поновлення його пошуку в повітряному просторі. 
Найбільш близьким технологічним рішенням, як за суттю, так і за завданнями, що вирішуються, яке обране за найближчий аналог (прототип), є спосіб протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації, за яким задають рухомий повітряний об’єкт, випромінюють у повітряний простір корисний радіолокаційний сигнал від повітряного рухомого засобу з поляризаційним фільтром у бік заданого іншого рухомого повітряного об’єкта, спостерігають за заданим іншим рухомим повітряним об’єктом /2/.
Недоліками відомого способу протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації, який обрано за найближчий аналог (прототип), є те, що спосіб не забезпечує повного уникнення дії перешкоди, а лише забезпечує її послаблення. Під час реалізації способу існує ймовірність зриву процесу спостереження, утримання в полі зору та супроводження заданого іншого рухомого повітряного об’єкта.
В основу корисної моделі поставлено завдання за рахунок впровадження додаткових технологічних операцій приймати відбитий від заданого повітряного об’єкта сигнал на площині поляризації, яка на 3-10о відрізняється від площини випроміненого сигналу разом з посиленим радіолокаційним сигналом перешкоди із ортогональним вектором поляризації відносно випроміненого, супроводжувати заданий рухомий повітряний об’єкт в умовах створення ним поляризаційної перешкоди на фіксованій площині поляризації, завдяки чому створюються умови для супроводження заданого повітряного об’єкта за сигналом поляризаційної перешкоди. 
Поставлене завдання вирішується тим, що в способі протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації, за яким задають рухомий повітряний об’єкт, випромінюють радіолокаційний сигнал у повітряний простір у бік заданого рухомого повітряного об’єкта, приймають відбитий радіолокаційний сигнал від заданого рухомого повітряного об’єкта, спостерігають за заданим рухомим повітряним об’єктом, згідно з корисною моделлю, від заданого рухомого повітряного об’єкта приймають відбитий радіолокаційний сигнал та сигнал перешкоди з ортогональним вектором поляризації відносно вектору поляризації випроміненого сигналу, змінюють вектор поляризації при прийомі сигналів на 3-10о відносно випроміненого сигналу, приймають сигнал на зміненій поляризації відносно поляризації випроміненого сигналу, утримують в полі зору та супроводжують заданий рухомий повітряний об’єкт в умовах дії перешкоди.
Додаткове змінювання вектору поляризації на 3-10о відносно випроміненого корисного сигналу за рахунок додаткового застосування цифрового пристрою управління прийомом радіолокаційного сигналу відбитого від рухомого повітряного об’єкта, як засобу змінювання площини поляризації під час прийому відбитого радіолокаційного сигналу від вибраного для спостереження та заданого повітряного рухомого об’єкту, забезпечує протидію засобу створення активних перешкод та унеможливлює вплив активної поляризаційної перешкоди на фіксованій площині поляризації від засобу створення активних перешкод, встановленому на заданому рухомому повітряному об’єкті.
Послідовність виконання технологічних операцій, які становлять суть способу протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації, показано на кресленні.
Спосіб зміни порядку приймання відбитих радіолокаційних сигналів (що заявляється) ґрунтується на змінюванні поляризації в процесі прийому відбитих радіолокаційних сигналів від вибраного та заданого для спостереження рухомого повітряного об’єкту реалізується наступним чином, (див. кресл.). 
Для виявлення із рухомих повітряних об’єктів  1 і 2 за допомогою бортової радіолокаційної станції 3 з неактивним засобом 4 захисту від активних поляризаційних перешкод, яку встановлено на рухомому повітряному засобі 5, в повітряний простір 6  випромінюють радіолокаційний сигнал 7, показаний на фіг. 1 одинарними суцільними стрілками (лініями). 

За допомогою засобу 8 візуального спостереження візуально визначають рухомі повітряні об’єкти 1 і 2. Вибирають, наприклад, рухомий повітряний об’єкт 2 з засобом 9 створення активних поляризаційних перешкод на фіксованій площині поляризації. 

За допомогою засобу 10 ручного (автоматичного) фокусування радіолокаційного сигналу серед  рухомих повітряних об’єктів  1 і 2 вибирають рухомий повітряний об’єкт 2, тобто на об’єкт 2 випромінюється безперевний сфокусований радіолокаційний сигнал 12 спостереження за ним 2.   (позначений переривчастою лінією (стрілкою) з крапкою) та задають рухомий повітряний об’єкт 2, на якому діє засіб 9 створення активних перешкод. 
Засіб прийому радіолокаційної станції автоматично приймає відбитий радіолокаційний сигнал 13 (позначений подвійною переривчастою лінією (стрілкою) з двома крапками). Через деякий час засіб 9 створення активних перешкод вибраного заданого рухомого повітряного об’єкта  2 автоматично випромінює сигнал 14 з поляризаційною перешкодою на фіксованій площині поляризації (який позначено одинарною переривчастою лінією (стрілкою) з одною крапкою). Цей сигнал 14 зриває радіолокаційне спостереження за вибраним заданим рухомим повітряним об’єктом 2. За допомогою неактивного засобу 4 захисту радіолокаційної станції 3 від активної поляризаційної перешкоди 14 на фіксованій площині поляризації уникають або послаблюють дію цієї перешкоди 14 на радіолокаційну станцію, яка має ймовірність  зриву супроводження  0,95 об’єкту 2 у разі її прямої дії.
Додатково за відбитим радіолокаційним сигналом 13 від заданого рухомого повітряного об’єкту 2 з засобом 9 створення активних перешкод визначають відстань D до вибраного заданого рухомого повітряного об’єкта 2 з засобом 9 створення активних перешкод. Залежно від відстані D до вибраного заданого рухомого повітряного об’єкту 2, за допомогою додатково встановленого цифрового пристрою 15 управління зміною поляризації  під час функціонування засобу 16 прийому відбитого радіолокаційного сигналу та прийому сигналу  перешкоди 14 змінюється поляризація їх прийому. Вона відрізняється на величину 3-10 градуси від величини поляризації прийнятого сигналу.
За такої зміни поляризації під час прийому незначно втрачається потужність відбитого сигналу 13, але поляризаційна перешкода 14 не зриває супроводження за заданим повітряним об’єктом 2 та додатково виникає можливість роботи  бортової радіолокаційної станції 3 за сигналом перешкоди (постановник перешкод – заданий рухомий повітряний об’єкт 2 з засобом 9 створення активних перешкод буде себе “підсвічувати”). Максимальна дальність роботи бортової радіолокаційної станції 3 за такої зміни поляризації зменшиться на 2-3%, ймовірність зриву супроводження перешкодою на фіксованій площині поляризації практично знижується до нульових значень, поляризаційна перешкода 14 не спроможна змінити роботу бортової радіолокаційної станції 3, чим протидіють засобу 9 створення активних перешкод, встановленому на заданому рухомому повітряному об’єкті 2. 
Застосування способу зміни поляризації на максимальних відстанях роботи бортової радіолокаційної станції неможливо в разі відсутності засоба 9 створення активних перешкод заданого повітряного рухомого об’єкту 2, максимальна відстань спостереження буде зменшуватися від десятків метрів до 1-3 кілометрів від максимального значення (цю відстань заданий повітряний рухомий об’єкт 2, долає за 1–4 секунди), але в разі одночасної роботи засобу 9 створення активних перешкод в режимі створення поляризаційної перешкоди на фіксованій площині поляризації потужність сигналів 13 та 14 на вході засобу 16 прийому відбитого радіолокаційного сигналу та прийому сигналу  перешкоди 14 бортової радіолокаційної станції 3 збільшується практично в 2-3 рази, що надає можливість супроводжувати заданий рухомий повітряний об’єкт 2 за його сигналом перешкоди 14.
Спосіб зміни площини поляризації під час прийому сигналу відбитого від заданого повітряного рухомого об’єкту, за яким ведеться безперервне спостереження дозволяє уникнути дії ефективної поляризаційної перешкоди на фіксованій площині поляризації, чим протидіє засобу створення активних перешкод встановленому на заданому рухомому повітряному об’єкті 2, що уможливить вплив на бортову радіолокаційну станцію, яка веде безперервне спостереження за даним об’єктом.
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Фіг. 1.
РЕФЕРАТ

Корисна модель відноситься до радіолокації, а саме, до способів протидії активним поляризаційним перешкодам. Спосіб протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації доцільно застосовувати під час польотів на рухомих повітряних засобах в особливих умовах.
Поставлене завдання вирішується тим, що в способі протидії активним поляризаційним перешкодам на фіксованій площині поляризації, за яким задають рухомий повітряний об’єкт, випромінюють радіолокаційний сигнал у повітряний простір у бік заданого рухомого повітряного об’єкта, приймають відбитий радіолокаційний сигнал від заданого рухомого повітряного об’єкта, спостерігають за заданим рухомим повітряним об’єктом. Від заданого рухомого повітряного об’єкта приймають відбитий радіолокаційний сигнал та сигнал перешкоди з ортогональним вектором поляризації відносно вектору поляризації випроміненого сигналу, змінюють вектор поляризації при прийомі сигналів на 3-10о відносно випроміненого сигналу, приймають сигнал на зміненій поляризації відносно поляризації випроміненого сигналу, утримують в полі зору та супроводжують заданий рухомий повітряний об’єкт в умовах дії перешкоди.
Спосіб зміни площини поляризації під час прийому сигналу відбитого від заданого повітряного рухомого об’єкту, за яким ведеться безперервне спостереження дозволяє уникнути дії ефективної поляризаційної перешкоди на фіксованій площині поляризації, чим протидіє засобу створення активних перешкод встановленому на заданому рухомому повітряному об’єкті, що уможливить вплив на бортову радіолокаційну станцію, яка веде безперервне спостереження за даним об’єктом.
1 н. п. ф-ли, 1 іл. для публікації
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