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ІНФОРМАЦІЙНА ТЕХНОЛОГІЯ ЗВУКОЛОКАЦIЙНОГО 

МОНІТОРИНГУ НАЗЕМНОГО ТРАНСПОРТУ ТА БПЛА 

Орлов В.В. 

Військова академія, м. Одеса 

На сьогоднi спостерiгається стрiмке застосування безпiлотних наземних 

транспортних засобів та лiтальних апаратiв (БпЛА). При цьому висока 

маневренiсть, мала помiтнiсть та невеликi габарити породжують проблему їх 

оперативного виявлення. Це, в свою чергу, вимагає вдосконалення 

рiзноманiтних дистанцiйних засобiв монiторингу рухомих об’єктiв (РО). Так, 

наприклад, низька ефективнiсть виявлення малих БпЛА радiолокацiйними 

станцiями, зумовлена малою вiдбиваючою поверхнею та низькою висотою 

польоту. Засоби вiдеоконтролю також малоефективнi внаслiдок змiни 

прозоростi атмосфери, невизначенності даних щодо напрямку, висоти та часу 

появи БпЛА. Удосконалення звуколокацiйних пасивних систем, які захищені 

вiд засобiв радiоелектронної боротьби, є перспективним напрямом моніторингу 

РО. 

Мета роботи – розробка інформаційної технології звуколокацiї, та 

дослiдження потенцiйних можливостей для визначення координат наземного 

транспорту, БпЛА та iнших джерел звукових сигналiв у тривимiрному просторi. 

Акустичнi сигнали iмпульсного та безперервного характеру надходять з 

решiтки датчикiв (що містить 5 мiкрофонів, які рознесені на 3 метри) у 

пристрiй багатоканального введення даних, а потiм у комп’ютер через USB 

iнтерфейс. Розроблена інформаційна технологія обробки сигналів включає 

подальші операцiї виявлення, розпiзнавання (безперервні сигнали від БпЛА, 

колісного і гусеничного транспорту, та імпульсні сигнали від різних механизмів 

ударного типу), визначення координат та супроводження  цілей в реальному 

часi. Далi, за командою оператора, спостерiгачам передаються координати 

розпiзнаної цiлi для супроводу оптичними засобами спостереження. Алгоритм 

визначення координат у 3D-просторi 

заснований на розрахунках часових 

затримок сигналiв, що надходять на 

датчики вiд джерел випромiнювання. 

На рисунку наведенi вiзуалiзацiї 

траєкторiї руху БпЛА (в 3D-просторi, 

полярнiй системi координат і 

висотомiра). Рух цiлi проводився зi 

швидкiстю 15 м/с, горизонтально, по  

прямiй лiнiї (Х=-40...40 метрiв, Y=20 

метрiв) на висотi  Z=10 метрiв вiд 

центру решiтки датчикiв. 

 Встановлено, що для контрольованої зони 500 метрiв похибки оцiнки 

визначення координат рухомого джерела звуку може досягати до 10 метрiв. 

Змiна дальностi призводить, приблизно, до пропорцiйної змiни похибки оцiнки. 


