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"ХАРКІВСЬКИЙ ПОЛІТЕХНІЧНИЙ ІНСТИТУТ" 
(57) Спосіб мережної обробки інформації, який 
полягає в тому, що за допомогою систем спосте-
реження, включених до мережі, приймають, обро-
блять та виявляють інформаційні сигнали, на ос-
нові міжперіодної обробки інформаційних сигналів 
проводять первинну обробку інформації, на основі 
міжоглядової обробки координатної інформації 

проводять вторинну обробку інформації, форму-
ють єдину шкалу часу мережі систем спостере-
ження, позначають часом результати вторинної 
обробки інформації кожної системи спостереження 
та передають результати вторинної обробки інфо-
рмації у центр мережної обробки інформації, який 
відрізняється тим, що у центрі мережної обробки 
інформації, на основі часу отримання результатів 
вторинної обробки окремих систем спостережен-
ня, прогнозують вектор стану повітряного об'єкта, 
за яким спостерігають, на цей час, проводять ва-
гову обробку прийнятої інформації від систем спо-
стереження та прогнозованого вектора стану пові-
тряного об'єкта і на основі цього формують 
результуючу інформацію супроводу повітряного 
об'єкта, яку видають користувачам. 

 

 
Корисна модель, що пропонується відноситься 

до галузі інформаційних технологій і може бути 
використаній при обробці радіолокаційної, радіо-
навігаційної, радіотехнічної інформації у мережі 
однопозіційних та багатопозіційних радіолокаторів, 
та подібних систем спостереження за повітряними 
об'єктами, включеними до єдиної інформаційної 
мережі. 

Відомий спосіб мережної обробки інформації 
[1] полягає в тому, що за допомогою систем спо-
стереження, включених до мережі, вилучають зо-
ндуючи сигнали, кожною системою спостереження 
приймають, оброблять та виявляють ці ехо - сиг-
нали, на основі міжперіодної обробки проводять 
первинну обробку інформації, на основі міжогля-
дової обробки координатній інформації проводять 
вторинну обробку інформації та передають ре-
зультати вторинної обробки інформації у центр 
мережної обробки інформації де проводять тре-
тинну обробку інформації. 

Наявність операції третинної обробки інфор-
мації у відомому способі, тобто поєднання траєк-
торій повітряних об'єктів, яки спостерігаються різ-
ними системами спостереження не ураховує 
наявності надмірності вимірів, що суттєвим чином 
знижує показники якості вимірювання координат 
повітряних об'єктів. Цей недолік обумовленій різ-
ним та неузгодженим темпом видачі інформації 

рознесеними за простором системами спостере-
ження, яки входять у мережу. 

Недоліком відомого способу є низька точність 
розрахунку просторових координат повітряних 
об'єктів. 

Відомий спосіб мережної обробки інформації 
[2] полягає в тому, що за допомогою систем спо-
стереження, включених до мережі, приймають, 
оброблять та виявляють інформаційні сигнали, на 
основі міжперіодної обробки проводять первинну 
обробку інформації, на основі міжоглядової оброб-
ки координатної інформації проводять вторинну 
обробку інформації та передають результати вто-
ринної обробки інформації у центр мережної об-
робки інформації де проводять третинну обробку 
інформації. 

Наявність операції третинної обробки інфор-
мації у відомому способі, тобто поєднання траєк-
торій повітряних об'єктів, яки спостерігаються різ-
ними системами спостереження не ураховує 
наявності надмірності вимірів, що суттєвим чином 
знижує показники якості вимірювання координат 
повітряних об'єктів. Цей недолік обумовленій різ-
ним та неузгодженим темпом видачі координатної 
інформації рознесеними за простором системами 
спостереження, яки входять у мережу. 

Недоліком способу є низька точність розраху-
нку координат повітряних об'єктів. 
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Найбільш близьким до запропонованого техні-
чним рішенням обраним, як прототип є спосіб ме-
режної обробки інформації [3], який полягає в то-
му, що за допомогою систем спостереження, 
включених до мережі, приймають, оброблять та 
виявляють інформаційні сигнали, на основі міжпе-
ріодної обробки інформаційних сигналів проводять 
первинну обробку інформації, на основі міжогля-
дової обробки координатної інформації проводять 
вторинну обробку інформації та передають ре-
зультати вторинної обробки інформації у центр 
мережної обробки інформації, формують єдину 
шкалу часу мережі систем спостереження, позна-
чають часом результати вторинної обробки інфо-
рмації які передаються у центр мережної обробки 
інформації та проводять вторинну обробку інфор-
мації за результатами вторинної обробки окремих 
систем спостереження яки входять у мережу. 

Не врахування моментів отримання вторинної 
інформації на кожній системі спостереження приз-
водить до погіршення якості мереженого супрово-
ду повітряних об'єктів за потреби в розширені 
стробу спостереження, що призводить до знижен-
ня точності розрахунку координат повітряних об'є-
ктів. 

Недоліком способу-прототипу є низька точ-
ність розрахунку координат повітряних об'єктів яки 
супроводжуються. 

В основу корисної моделі поставлена задача 
створити спосіб мережної обробки інформації, в 
якому введенням нових операцій прогнозування, у 
центрі мережної обробки інформації, на основі 
часу отримання результатів вторинної обробки 
окремих систем спостереження, вектору стану 
повітряного об'єкту, за яким спостерігають, на цей 
час, проведення вагової обробки прийнятої інфо-
рмації від систем спостереження та прогнозовано-
го вектору стану повітряного об'єкту і на основі 
цього формуванні результуючої інформації супро-
воду повітряного об'єкту, яку видають користува-
чам, виключалась би потреба у розширенні стробу 
спостереження при поєднанні інформації, за раху-
нок чого підвищувалась би точність розрахунку 
координат повітряних об'єктів, які супроводжують-
ся, і котрі видають споживачам. 

Поставлена задача вирішується за рахунок то-
го, що за допомогою систем спостереження, вклю-
чених до мережі, приймають, оброблять та вияв-
ляють інформаційні сигнали, на основі 
міжперіодної обробки інформаційних сигналів про-
водять первинну обробку інформації, на основі 
міжоглядової обробки координатної інформації 
проводять вторинну обробку інформації, форму-
ють єдину шкалу часу мережі систем спостере-
ження, позначають часом результати вторинної 
обробки інформації кожної системи спостереження 
та передають результати вторинної обробки інфо-
рмації у центр мережної обробки інформації, до-
датково у центрі мережної обробки інформації, на 
основі часу отримання результатів вторинної об-
робки окремих систем спостереження, прогнозу-
ють вектор стану повітряного об'єкту, за яким спо-
стерігають, на цей час, проводять вагову обробку 
прийнятої інформації від систем спостереження та 
прогнозованого вектору стану повітряного об'єкту і 

на основі цього формують результуючу інформа-
цію супроводу повітряного об'єкту, яку видають 
користувачам. 

Технічний результат, який може бути отрима-
ний при здійсненні винаходу полягає у урахуванні 
часових моментів отримання вторинної інформації 
про повітряні об'єкті при об'єднані інформації різ-
них систем спостереження, яки включені до мере-
жі, що призводить до підвищені точності розрахун-
ку координат повітряних об'єктів, яки 
супроводжуються, запропонованого способу. 

Сутність запропонованого способу полягає в 
наступному. 

На кожній системі спостереження, включеному 
до мережі, приймають інформаційні сигнали, тобто 
ехо-сигнали, сигнали відповіді та інш, які містять 
інформацію про просторові координати повітряних 
об'єктів, яки спостерігаються. Ці прийняти інфор-
маційні сигнали обробляють та виявляють з потрі-
бними показниками якості. У подальшому по при-
йнятим сигналам, на основі проведення 
міжперіодної обробки, виявляють повітряні об'єкті 
та здійснюють вимір їх просторових координат. 
Тобто проводять первинну обробку інформації. У 
подальшому, на основі проведення міжоглядової 
обробки результатів первинної обробки інформа-
ції, проводять вторинну обробку інформації, тобто 
проводять траєкторну обробку. Результати траєк-
торної обробки позначають часом її отримання, 
який отримують з єдиної шкали часу мережі сис-
тем спостереження, та передають у центр мереж-
ної обробки інформації. У центрі мережної оброб-
ки інформації, на основі аналізу часу отримання 
результатів вторинної обробки інформації кожної з 
систем спостереження, які включені до мережі, 
здійснюють прогнозування вектору стану повітря-
ного об'єкту, за яким спостерігають, на цей час, 
проводять вагову обробку прийнятої інформації 
від систем спостереження та прогнозованого век-
тору стану повітряного об'єкту і на основі цього 
формують результуючу інформацію супроводу 
повітряного об'єкту, яку видають користувачам. 

Спосіб, що пропонується, може бути реалізо-
ваний, наприклад, за допомогою пристрою, струк-
турна схема якого приведена на Фіг. 

В кожній з систем спостереження 11-1М, які 
включені до мережі, з допомогою антени 2, прий-
мача 3 та пристрою первинної обробки 4 прово-
дять первинну обробку, тобто сигнали виявляють з 
потрібними показниками якості і на основі міжпері-
одної обробки здійснюють виявлення повітряних 
об'єктів та вимір їх координат. Координатна інфо-
рмація по кожному об'єкті надходить у пристрій 
вторинної обробки 5, де, на основі міжоглядової 
обробки, здійснюють траєкторну (вторинну) оброб-
ка інформації. Результати траєкторної обробки, 
позначають часом їх отримання, який видають з 
формувача часу 6, та надсилають у центр мереж-
ної обробки 7. В центри мережної обробки 7, на 
основі часу отримання результатів вторинної об-
робки інформації кожної з систем спостереження 
1, які включені до мережі, за допомогою пристрою 
прогнозу вектору стану 8 здійснюють прогнозуван-
ня вектору стану повітряного об'єкту за яким спо-
стерігають, на цей час, за допомогою вагового 
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суматору 9 проводять вагову обробку прийнятої 
інформації від систем спостереження та прогнозо-
ваного вектору стану повітряного об'єкту і на осно-
ві цього формують результуючу інформацію су-
проводу повітряного об'єкту, яку видають 
користувачам. 

Алгоритм поєднання інформації при супроводі 
повітряних об'єктів пояснимо на тому, що у інфор-
маційній мережі існує дві системі спостереження 
темп огляду простору, яких розрізнений. В кожній з 
систем спостереження існує своя шкала часу, ор-
ганізована, наприклад, за допомогою GPS прий-
мальників, що характеризується часовим проце-

сом ijT , де індексом і значити номер джерела 

отримання інформації 2,1i , а j  - дискретній час 

отримання інформації. Припустимо, що по kj  

попереднім вимірам в апаратурі споживача отри-

мана результуюча оцінка вектору стану k1k TW


 з 

відповідною матрицею точності kC


. 

При отриманні поточної оцінки вектору стану, 
наприклад від другої системі спостереження в мо-

мент часу 1k  1k21ky TW


 з матрицею точнос-

ті 1kyC


, по даним результуючої оцінки вектору 

стану і матриці точності на k-том кроку здійснюєть-
ся обчислення апріорного розподілу на цей крок 

вимірів. Цьому розподілу відповідає 1k11ko TW


 

і 1koC


, тобто здійснюється прогнозування векто-

ру стану і матриці точності на час часу отримання 
поточної оцінки вектору стану. Результуючу оцінку 

вектору стану і матрицю точності на час часу 1k  
можна записати як 

1k11ko1k21ky1ky
1

1k

1k11ko1k11k

TWTWCC

TWTW




, 

1ky1ko1k CCC


. 

Надалі процедура повторюється. Таким чи-
ном, отримано рекурентне правило, що дозволяє 
послідовно в часу виробляти фільтрацію траєкто-
рії повітряного об'єкту при отриманні вимірів від 
систем спостереження з різноманітним темпом 
видачі інформації та різними матрицями точності. 

Як слідує з викладеного вище, розглянутий ал-
горитм фільтрації відрізняється від алгоритму ві-
домого способу тим, що прогнозування вектору 
стану і матриці точності здійснюється після отри-
мання нових вимірів, що існують час їхнього отри-
мання. От на цей момент часу і здійснюється про-
гнозування вектору стану і матриці точності. 

Таким чином, введення нових операцій (про-
гнозування вектору стану повітряного об'єкту, за 
яким спостерігають, у центрі мережної обробки 
інформації, на основі часу отримання результатів 
вторинної обробки окремих систем спостережен-
ня, на цей час, проведення вагової обробки при-
йнятої інформації від систем спостереження та 
прогнозованого вектору стану повітряного об'єкту і 
на основі цього формуванні результуючої інфор-
мації супроводу повітряного об'єкту, яку видають 
користувачам) дозволяє при проведені мереженої 
обробки інформації враховувати не тільки час 
отримання вторинної інформації про повітряні 
об'єкті, але і матрицю точності вимірів координат, 
чим і забезпечити підвищення точності розрахунку 
координат повітряних об'єктів, які супроводжують-
ся заявленого способу. 
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