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ВВЕДЕНИЕ 
 
 
Спутниковая радионавигация является одним из перспективных на-

правлений прикладной космонавтики. Она определяет качественно новый 
уровень координатно-временного обеспечения наземных, морских, воз-
душных и космических потребителей [1–10]. Это подтверждается такими 
важными преимуществами современных спутниковых радионавигацион-
ных систем (СРНС) типа ГЛОНАСС и GPS (NAVSTAR), как глобальность 
рабочей зоны, неограниченная пропускная способность, скрытность, жи-
вучесть, беспрецедентно высокая точность и непрерывность измерений 
пространственных координат потребителей, их скорости движения и про-
странственной ориентации, текущего времени и т. д. Указанные свойства 
позволяют исследовать вопрос о возможности использовании в перспек-
тиве СРНС в качестве единственного средства для определения местопо-
ложения летательного аппарата (ЛА) и времени. В настоящее время пре-
дусматривается использование СРНС не только в целях навигации, но 
и для наблюдения за воздушным пространством при управлении воздуш-
ным движением (УВД) – принцип зависимого наблюдения. Кроме того, 
предполагается использование СРНС для сокращения минимума эшело-
нирования, обеспечения опознавания ЛА в рамках реализации концепции 
координатно-временного опознавания «свой–чужой». 

Особо важную роль применение СРНС играет при обеспечении 
боевых действий военно-воздушных сил (ВВС) и воздушно-космической 
обороны (ВКО), эффективность которых находится в прямой зависимо-
сти от времени и качества привязки мобильных огневых комплексов, 
средств разведки и обеспечивающих сил к местности театра военных 
действий. 

В работах В. Н. Харисова, В. С. Шебшаевича, В. П. Поля, Ю. В. Гло-
бенко создана теоретическая база для разработки принципов построения 
радионавигационных систем (РНС) различного назначения, алгоритмов 
их функционирования, обеспечения достаточных точностей измеренных 
параметров с учетом многих факторов. Теория и техника угломерных 
измерений по сигналам СРНС рассматривалась в работах Красноярской 
научной школы профессорами В. И. Кокориным, М. К. Чмых, Ю. Л. Фа-
теевым и Томскими исследователями: В. П. Денисовым, Г. С. Шарыги-
ным, Ю. П. Акулиничевым и др., а также зарубежными учеными: 
P. Axelrad, F. VanGraas, M. Braasch [11–20]. 
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Однако в области угломерных измерений на быстроперемеща-
ющихся в пространстве и вращающихся объектах, в частности, боевой 
авиации, в радиолокационных и зенитных ракетных системах (ЗРС), 
существуют ощутимые проблемы в разработке методов и средств ис-
пользования СРНС в качестве основного средства повышения тактико-
технических параметров объектов ВКО в условиях маневренного боя. 

Таким образом, существует задача навигационного обеспечения 
мобильных средств ВКО, из которой вытекает научная проблема, ре-
шаемая в монографии, – теоретическое обобщение и развитие методо-
логии разработки принципов построения угломерной навигационной 
аппаратуры потребителя (НАП) с новейшими характеристиками на ос-
нове глобальных СРНС и их практическое внедрение в современные 
и перспективные образцы вооружения ВКО и авиационной техники. 

Цель исследования – повышение эффективности навигационного 
обеспечения мобильных средств ВКО за счет развития методологии 
разработки приемной аппаратуры потребителей навигационной инфор-
мации, устойчивой к действию организованных помех. 

Для достижения поставленной цели решаются следующие за-
дачи: 

1. Исследование средств воздушно-космического нападения 
(СВКН) вероятного противника, состояния и перспектив развития воз-
душно-космической обороны (ВКО) и противоракетной обороны (ПРО) 
Российской Федерации.  

2. Анализ методов определения местоположения и пространствен-
ной ориентации объектов по сигналам СРНС. 

3. Исследование погрешностей измерения местоположения под-
вижных объектов и пространственной ориентации с целью разработки 
методов их уменьшения. 

4. Теоретическое и экспериментальное обоснование требований 
к навигационной аппаратуре для обеспечения новой тактики действий 
средств ВКО как высокоманевренных сил. 

5. Разработка алгоритмов и методов использования угломерной 
НАП СРНС в современных и перспективных мобильных ЗРС, системах 
ВКО и боевой авиации.  

6. Исследование потенциальных возможностей одномоментных 
методов разрешения неоднозначности измерения фазовых сдвигов сиг-
налов СРНС, принятых на разнесенные антенны. 

7. Разработка методов увеличения помехоустойчивости НАП СРНС. 
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