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Було написано програму на С++, яка захоплювала зображення з 

симулятора, та передавала його алгоритмам, які обробляють його в 

реальному часі. Для виявлення цілі використовувалась натренована модель 

нейронної мережі з архітектурою YOLOv3. Подальшим відстеженням 

займався алгоритм MIL. Після отримання інформації про позицію цілі 

відносно дрона, програмно реалізовані регулятори генерували сигнали 

керування, за допомогою яких спрямовували дрон в ціль. Сигнали 

керування подавались на дрон в симуляторі за допомогою емуляції сигналів 

контролера Xbox360. Результати тестування системи наведені на рисунку 1. 
 

 
Рис. 1. Результати тестування програмного забезпечення 
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Наявність у радіолокаційних системах (РЛС) адаптивних алгоритмів 

компенсації перешкод [1] гарантує ефективну роботу, якщо відбувається 

переміщенняджерела завади щодо положення антени РЛС післяформування 

керуючого сигналу. 
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В роботі розглянуто вплив зазначених завад на систему компенсації 

перешкод, що складається з антен та приймальних трактів.  
Припускаємо, що канали приймальних трактів «ідеальні». 

Налаштування вагових коефіцієнтів w здійснюється перед етапом початку 

випромінювання та прийому корисного сигналу (рис. 1). 
 

 
Рисунок 1 – Спосіб налаштування вагового коефіцієнта 

 
Припускаємо, що одномірна лінійна фазована антенна гратка (рис2), 

складається з N=24 випромінювачів розташованих на відстані один від 

одного, у будь-який момент часу t приймає з азимуту k перешкодових 

коливань суммарною потужністю 60 дБ відносного власного шуму 

приймального пристрою, що становить 4 дБ, довжинахвилі1,5 см[2].  
 

 
Рисунок 2 – Фідерний спосіб збудження фазової антенної гратки 

 
Отже, максимальний результат роботи адаптивного пристрою 

досягається за умови повного пригнічення коливання перешкоди до рівня 

власних шумів. Цьому факту відповідає спосіб формування вагового 

коефіцієнта на етапі аналізу перешкодової обстановки, який варто 

реалізувати в РЛС.  
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