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СУЧАСНИЙ СТАН ТА ПЕРСПЕКТИВИ РОЗВИТКУ  
РАДІОЛОКАЦІЙНИХ СИСТЕМ ПОСАДКИ 

В роботі проводиться аналіз сучасного стану та перспектив розвитку радіолокаційних систем посад-
ки, які стоять на озброєнні Збройних Сил України та збройних сил іноземних держав. Наводяться відомос-
ті щодо особливостей побудови сучасних радіолокаційних систем посадки, їх характеристики та констру-
кторські рішення. Розкриваються задачі, які покладені на радіолокаційні системи посадки. Висвітлюються 
перспективні напрямки розвитку посадкових радіолокаторів, шляхи їх розвитку та модернізації. 
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Вступ 

Постановка проблеми. Однією з найскладні-
ших задач, які повинен виконувати пілот повітряного 
судна (ПвС) – є здійснення плавної та безпечної по-
садки ПвС. На етап заходу на посадку і саму посадку 
приходиться найбільший відсоток авіаційних подій. 

Під час застосування авіації в антитерористич-
ній операції було виявлено, що маневреність та шви-
дкість літальних апаратів істотно підвищилась. 
З’явилась необхідність здійснювати зліт та посадку 
літаків парами (ланками). У зв'язку з швидким роз-
витком безпілотних літальних апаратів (БПЛА), які 
останнім часом широко застосовуються поблизу 
особливо важливих об’єктів, потрібно підвищувати 
контроль за льотним полем в районі аеродрому.  

Аналіз авіаційних інцидентів, які відбулися під 
час виконання планових польотів за останні декіль-
ка місяців в Повітряних Силах Збройних Сил Украї-
ни, визначив необхідність забезпечення високого 
рівня безпеки польотів на етапі посадки польоту та 
впровадження більш жорстоких вимог до точності 
літаководіння, встановлення на аеродромах більш 
сучасних радіотехнічних засобів посадки. 

Аналіз останніх досліджень і публікацій. 
У публікації [1] було проаналізовано особливості 
застосування озброєння та військової техніки на 
сході України під час проведення антитерористич-
ної операції на сході України. У публікаціях [2–12] 
розглянуто сучасний стан та перспективи розвитку 
існуючих автоматизованих систем управління Пові-
тряних Сил Збройних Сил України, системи зв’язку 
та радіотехнічного забезпечення польотів державної 
авіації, стан розвитку вітчизняних та іноземних ра-
діолокаційних систем посадки. 

Метою статті є аналіз сучасного стану та пер-
спективи розвитку радіолокаційних систем посадки 
Збройних Сил України та іноземних держав.  

Виклад основного матеріалу 

В сучасних умовах обстановки та під час про-
ведення операції об’єднаних сил Повітряні Сили 
України є одним з головних носіїв бойового потен-
ціалу Збройних Сил України. Цей високо маневре-
ний вид Збройних Сил призначений для охорони 
повітряного простору держави, ураження з повітря 
об'єктів противника, авіаційної підтримки своїх 
військ (сил), висадки повітряних десантів, повітря-
ного перевезення військ і матеріальних засобів та 
ведення повітряної розвідки. 

Одним з специфічних видів оперативного (бо-
йового) забезпечення бойових дій авіації є радіотех-
нічне забезпечення, яке являє собою комплекс захо-
дів, спрямованих на своєчасне формування інфор-
мації про повітряну обстановку та видачі її на пунк-
ти управління і екіпажам повітряних суден та забез-
печення їх навігації, зльоту та посадки. До складу 
радіотехнічного забезпечення входять радіолокацій-
не та радіосвітлотехнічне забезпечення. 

Радіосвітлотехнічне забезпечення організується 
і здійснюється для вирішення завдань управління 
авіацією, літаководіння, цілевказування, взаємного 
розпізнавання авіації, зльоту та посадки повітряних 
суден в районі аеродрому. 

Для радіолокаційного забезпечення управління 
польотами в ближній зоні посадки аеродрому засто-
совуються наступні типи РСП:  

РСП-6М2 – системи, які побудовані за принци-
пом двокомплектного застосування приймально-
передавальної апаратури; 

РСП-10МН, РСП-10МА – системи, які мають у 
своєму складі по одному комплекту приймально-
передавальної апаратури.  

Системи, що мають у своєму складі по два ком-
плекти приймально-передавальної апаратури, мають 
більш високу надійність роботи, кращі характеристи-
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ки виявлення, більші кутові розмірі зон дії і викорис-
товуються як основні системи посадки для основного 
аеродрому базування. Інші радіолокаційні системі за 
рахунок їх більш високої мобільності використову-
ються як основний засіб на аеродромах тимчасового 
базування та як резервний засіб на основних аеро-
дромах. Усі типи РСП мають близькі характеристики. 

ДРЛ: 
 Rmax = 80 км (ПАСС, СДЦ), Rmax = 150 км 

(АКТ); 
 імпульсна потужність передавача Рі = 

=200 кВт (ПАСС, СДЦ), Рі = 2 кВт (АКТ); 
 λ=35 см; 
 частотний діапазон перебудови – 50 МГц; 
 тривалість зондуючих імпульсів – 2 мкс 

(ПАСС), 1 мкс (АКТ, СДЦ); 
 розміри зон діаграм спрямованості у пло-

щині огляду – 2,5...3,5º. 
ПРЛ: 
 Rmax = 20 км (ПАСС, СДЦ), Rmax = 40 км 

(АКТ); 
 імпульсна потужність передавача Рі = 

=70 кВт (ПАСС, СДЦ, АКТ); 
 λ=3 см; 
 частотний діапазон перебудови – 400 МГц; 
 тривалість зондуючих імпульсів – 0,45 мкс 

(ПАСС, АКТ, СДЦ); 
 розміри зон діаграм спрямованості у пло-

щині огляду – 45...55'. 
Система РСП-6М2 призначена для регулюван-

ня руху ПвС на дальніх та ближніх підходах до ае-
родрому посадки, а також для послідовного виве-
дення літаків (поза видимістю землі) на злітно-
посадкову смугу (ЗПС) і контролю за їх зниженням 
до висоти прийняття рішення 150…120 м в склад-
них метеоумовах (СМУ) шляхом подачі команд че-
рез радіостанції зв’язку. 

До складу апаратури РСП-6М2 входять: 
а) посадочна радіолокаційна станція ПРЛС-6М2, 

в якій зосереджений комплект апаратури, потрібної 
для забезпечення контролю безпеки повітряного руху 
літаків в дальній і ближній зонах, диспетчеризації та 
забезпечення посадки, яка включає в себе: 

 посадочний радіолокатор (ПРЛ) з контроль-
ним індикатором керівника посадки; 

 трьохканальний диспетчерський радіолока-
тор (ДРЛ); 

 двоканальний автоматичний УКХ, ДЦХ ра-
діопеленгатор Е-519; 

 пристрій керування радіостанціями Р-863; 
 пристрої проводового зв’язку з апаратурою 

магнітного запису радіообміну; 
 пристрій централізованого енергоживлення 

та розподілу; 
 пристрої освітлення, обігріву, вентиляції та 

обдуву; 

б) пересувна автономна електростанція ПЭП-
6М2 у складі: 

 трьох радіостанцій Р-863; 
 ВЧ пристрою радіопеленгатора Е-519; 
 АД-30-Т/230-1Р; 
 мережевого перетворювача ВПЛ-30 МД; 
 комплекту з’єднувальних кабелів; 
в) транспортні тягачі КраЗ-255Б з укладкою ан-

тенних пристроїв та іншого майна; 
г) контрольний літаковий відповідач СО-63ТМ; 
д) імітатор СДЦ. 
Електроживлення РСП-6М2 здійснюється від 

пересувної автономної електростанції ПЭП-6М2 
трифазним током напругою 220 В 400 Гц. Вона може 
працювати як від власних агрегатів (АД-30-Т/230-1Р) 
так і від зовнішньої мережі 220/380В 50 Гц через ме-
режевий перетворювач ВПЛ-30 МД. Для аварійного 
електроживлення деяких складових (АРП, радіостан-
ції, магнітофона типу МС-61) використовується аку-
муляторна батарея типу 6СТ-140ЭМ. 

Виносний контрольний відповідач СО-63ТМ 
призначений для оперативного контролю працезда-
тності вторинного каналу  ДРЛ та ПРЛ. 

Імітатор СДЦ служить для створення мітки на 
екрані індикатора при роботі РСП в режимі СДЦ, 
що використовується для позначення ЗПС на екрані 
індикатора курсу. Ця мітка буде відображати дійсне 
положення імітатора на місцевості.  

На сьогоднішній день майже вся апаратура та 
обладнання РСП-6М2, яка перебуває на озброєнні 
військ зв'язку, автоматизації та інформаційних сис-
тем Повітряних Сил ЗС України вичерпала свої ре-
сурси та є досить застарілою. 

Радіолокаційна система посадки літаків РСП-
10МН (РСП-10МН-1) призначена для: 

 керування польотами літаків в простих і 
складних метеорологічних умовах, удень і вночі;  

 виводу літаків у район аеродрому й керу-
вання їхнім зниженням;  

 послідовного виводу літаків по курсу поса-
дки й глісаді планерування й забезпечення їхньої 
посадки на ЗПС аеродрому шляхом подачі команд 
екіпажам літаків через радіостанції зв'язку; 

 вирішення задач індивідуального пізнаван-
ня літаків за допомогою літакових відповідачів або 
апаратури автоматичного радіопеленгування; 

 відображення на цифровому табло апарату-
ри обробки навігаційної інформації (ОНІ) додатко-
вої навігаційної інформації про бортовий номер, 
висоту польоту та залишок палива. 

До складу РСП-10МН входять: 
 диспетчерський радіолокатор;  
 посадочний радіолокатор; 
 автоматичний УКХ радіопеленгатор (АРП); 
 апаратура ОНІ; 
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 блоки очищення від несинхронних завад 
(БОП); 

 два комплекти радіостанцій зв'язку Р-863; 
 фотореєструючий пристрій та два магніто-

фони МС-61; 
 два бензоелектричних агрегати АБ-16; 
 перетворювач частоти ПСЧ-15 і акумулято-

рні батареї;  
 запасне майно; 
 контрольно-вимірювальна апаратура (конт-

рольний відповідач СО-63ТМ, генератор ГК4-19А 
або РИП-3, осцилограф С1-77, ампервольтметр 
АВО-5М1, комбінований прилад Ц4313, генератор 
Г4-76А, блок імітатору кодів (БІК), магнітофон МН-
61, бусоль ПАБ-2-М). 

Система РСП-10МН розміщується на чотирьох 
транспортних одиницях: у двох кузовах типа КУНГ-
1М (автомобілі ЗІЛ-131) і двох двовісних причепах. 
У першому кузові (апаратна) розміщена апаратура 
ДПР, ПРЛ, АРП, засоби радіозв'язку, апаратура ОНІ. 
У другому кузові (електростанція ЕСБ-2х16-Т/230-
Ч/400-А1РК1) розміщено два бензоелектричних аг-
регати АБ-16, перетворювач ПСЧ-15 і щит управ-
ління. На першому причепі змонтована антенна сис-
тема ПРЛ, на другому причепі змонтована антенна 
система ДРЛ. Допоміжне майно і контрольно-
вимірювальна апаратура розміщені на вказаних ви-
ще транспортних засобах. 

Принципова різниця між РСП-6М2 та РСП-
10МН1 полягає у наступному: 

 первинні канали радіолокаторів у РСП-
10МН1 мають по одному комплекту передавальних 
та приймальних трактів, а у РСП-6М2  по два ком-
плекти; 

 у ДРЛ системи РСП-6М2 вторинний канал 
(ВК) є автономним, має свій передавальний тракт, а не 
використовує для формування сигналу запиту переда-
вач первинного каналу, що має місце у ДРЛ системи 
РСП-10МН та ПРЛ систем РСП-6М2 і РСП-10МН. 

Принципи побудови одного комплекту при-
ймальної та передавальної апаратури ДРЛ і ПРЛ 
названих систем аналогічні: 

 передавач магнетронного типу; 
 приймач супергетеродинного типу; 
 функціонування апаратури ДРЛ і ПРЛ в 

трьох режимах: пасивному (ПАС), селекції рухомих 
цілей (СРЦ) і активному (АКТ).  

Активний режим роботи – найбільш завадос-
тійкий режим роботи апаратури ДРЛ і ПРЛ (двохім-
пульсний код сигналів запиту) з відображенням на 
індикаторі сигналів відповіді від бортового відпові-
дача у вигляді формуляра та дешифрованих відеоси-
гналів радіолокатора. 

Пасивний режим роботи – режим роботи радіо-
локаційного каналу звичайними одиночними імпу-
льсами. 

Режим селекції рухомих цілей – робота радіо-
локаційного каналу одиночними імпульсами при 
високій стабільності частоти імпульсів запуску з 
використанням фазово-когерентного метода селекції 
рухомих цілей, внаслідок якого здійснюється ком-
пенсація сигналів, відбитих від місцевих предметів. 

Прийняття на озброєння модернізованої радіо-
локаційної системи посадки (РСП) РСП-10МА (на-
казом Міністра оборони України від 21.01.11 № 43), 
яка відноситься до військової техніки радіосвітлоте-
хнічного забезпечення польотів державної авіації, 
обумовлює необхідність підготовки фахівців з екс-
плуатації та застосування новітніх цифрових засобів 
систем посадки та сучасного обладнання відобра-
ження радіолокаційної інформації (автоматизованих 
робочих місць).  

Модернізована радіолокаційна система посадки 
РСП-10МА (рис. 1) призначена для забезпечення 
польотів літаків та гелікоптерів в аеродромній зоні, 
отримання інформації про повітряні судна, їх виво-
ду в зону посадки, безпосереднього управління і 
контролю заходом на посадку в простих и складних 
метеоумовах. РСП-10МА об’єднує первинний и 
вторинний радіолокатори, а також посадочний ра-
діолокатор (ПРЛ).  

Рис. 1. Зовнішній вигляд РСП-10МА 

Первинний канал РСП-10МА працює в діапа-
зоні  L (ICAO), вторинний канал використовує стан-
дартні частоти системи RBS (запит – 1030 МГц, від-
повідь – 1090 МГц), а також УВД (запит – 1030 
МГц, відповідь – 740 МГц). Первинний та вторин-
ний канали працюють на одну загальну антенну. 
Вторинний канал підтримує режими RBS, УВД и 
Mk XA. Посадковий радіолокатор (ПРЛ) включає 
канал курсу і канал глісади та працює в діапазоні X. 

В результаті модернізації покращуються харак-
теристики виявлення, реалізується автоматичне су-
проводження траєкторій руху повітряних суден. 
Станція забезпечує прийом даних від інших РЛС, 
обмін радіолокаційною інформацією відбувається 
по будь-яким каналам обміну даних в узгодженому 
протоколі обміну. 
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В приймальному та передавальному обладнан-
ні оглядового радіолокатора РСП-10МА використо-
вуються тільки твердотільні компоненти. Передат-
чик побудований за модульним принципом і забез-
печує “м’яку” відмову – вихід з ладу окремого мо-
дуля приводить лише до часткової деградації пара-
метрів оглядового радіолокатора. В антенній систе-
мі оглядового радіолокатора встановлюється новий 
асинхронний двигун обертання, який управляється 
за допомогою частотного перетворювача. 

В комплект РСП-10МА входять робочі місця 
оператора оглядового радіолокатора (ПРЛ/ВРЛ) і 
оператора посадочного радіолокатора (ПРЛ) з засо-
бами відображення повітряної обстановки та пуль-
тами радіозв’язку (рис. 2). 

Рис. 2. Зовнішній вигляд робочого місця оператора 
оглядового радіолокатора і оператора  

посадочного радіолокатора 

Вся повітряна обстановка автоматично докуме-
нтується з можливістю відтворення в пасивному і 
інтерактивному режимах. 

В РСП-10МА реалізований ефективний захист 
від імпульсних та активних шумових завад.  

Живлення радіолокаційної системи посадки 
РСП-10МА здійснюється від двох незалежних дже-
рел живлення: від промислової трьохфазної мережі 
(380 В, 50 Гц) і від автономних дизель-електричних 
агрегатів. 

Обстановка наглядно представляється на екрані 
оператора. Захист від активних шумових завад за-
безпечується розширенням динамічного діапазону 
системи обробки сигналів та можливістю миттєвої 
електронної перестройки частоти. Захист від пасив-
них завад забезпечується адаптивною цифровою 
системою СДЦ та створенням карти завад. 

Конструктивно система посадки змонтована на 
двох трейлерних шасі і може перевозитись автомо-
більним, водним або авіаційним транспортом. 

У ДРЛ реалізовано когерентний принцип побу-
дови первинного каналу, використання складного 
зондуючого сигналу і його оптимальна обробка, пе-
реведення на міжнародний діапазон частот (1250–
1350 МГц). У вторинному каналі ДРЛ модернізованої 
системи передбачена можливість роботи у режимах 

“УВД” та “RBS”. У цілому ДРЛ відноситься до су-
часних локаторів і відповідає сучасним нормам. 

На жаль, виробник РСП-10МА розробляв сис-
тему для цивільної авіації і на ПРЛ не покладав за-
вдання самостійного забезпечення посадки літака в 
складних погодних умовах. Тому в ПРЛ на даному 
етапі реалізований лише амплітудний канал при-
ймача з логарифмічним детектором. 

При цьому реалізована програмна обробка сиг-
налів цього каналу і досягнута висока точність ви-
мірювання координат. 

Окрім цього в ПРЛ реалізоване принципово но-
ве конструктивне рішення, яке полягає в тому, що 
блок передавача і приймача ПРЛ розміщений на при-
чепі антен ПРЛ в поворотному пристрої кронштейна 
антен. Таке розміщення дозволило істотно скоротити 
втрати енергії сигналів в хвилеводному тракті. 

В результаті цього вдалося збільшити дальність 
дії локатора в два рази для простих метеорологічних 
умов при імпульсній потужності передавача в 4 рази 
меншій, ніж в ПРЛ–10МН. 

На озброєнні Збройних Сил іноземних держав 
стоять радіолокаційні системи посадки РСП-27С 
(рис. 3) та РСП-28М (12), які забезпечують: 

 виявлення повітряних суден (ПвС) та вимі-
рювання їх координат (дальність, азимут) по пер-
винному каналу та двом вторинним (RBS та ЄC 
ДРЛР) радіолокаційним каналам модуля ДРЛ-27С в 
режимі кругового обзору в ближній зоні аеродрому; 

 запит, прийом та обробку додаткової польо-
тної інформації від ПвС, обладнаних відповідачами, 
працюючими в режимах А, С міжнародного станда-
рту RBS та IV, VI діапазону ЕС ГРЛО; 

 виявлення ПвС та вимірювання їх відстані 
від злітно-посадкової смуги та відхилень від лінії 
курсу та лінії глісади в секторі посадки по каналу 
глісади модуля ПРЛ-27С; 

 пеленгацію ПвС, засоби радіозв’язку яких 
включені в режимі ПЕРЕДАЧА; 

 сумісну роботу та об’єднання координатної 
та додаткової польотної інформації, яка подається 
по первинним та вторинним каналам модулів ДРЛ-
27С та ПРЛ-27С; 

 видачу інформації на комплекс засобів кері-
вництва польотами (КЗКП) на КДП. 

Стаціонарна радіолокаційна система посадки 
РСП-27С призначена: 

 для контролю за повітряним рухом в ближ-
ній зоні аеродрому; 

 для контролю за виконанням передпосадко-
вого маневрування та витримування повітряними су-
днами ліній курсу та глісади та посадковій траєкторії. 

Склад РСП-27С: 
 модуль диспетчерського радіолокатора 

ДРЛ-27С; 
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 модуль посадочного радіолокатора ПРЛ-27С; 
 дизельна електростанція ЕД2х30. 
Мобільна радіолокаційна система посадки 

РСП-28С призначена: 
 для контролю за повітряним рухом в ближ-

ній зоні оперативного аеродрому; 
 для контролю за виконанням передпосадково-

го маневрування та витримування повітряними судна-
ми ліній курсу та глісади та посадковій траєкторії. 

Рис. 3. Зовнішній вигляд РСП-27С 

Склад РСП-28С: 
 модуль диспетчерського радіолокатора 

ДРЛ-27С; 
 модуль посадочного радіолокатора ПРЛ-27С; 
 модуль управління РСП-28М; 
 дизельна електростанція ЕД2х30. 
Модуль ДРЛ-27С забезпечує: 
 круговий огляд повітряного простору по пе-

рвинному (ПРЛК) та двом вторинним (ВРЛК) радіо-
локаційним каналам; 

 виявлення ПС, в тому числі на фоні пасив-
них завад, та вимірювання їх координат (дальності 
та азимуту) по ПРЛК; 

 запит, прийом та обробку інформації від 
ПС, обладнаних відповідачами, працюючими в між-
народному стандарті RBS; 

 запит, прийом та обробку інформації від 
ПС, обладнаних відповідачами, працюючими в 4 та 
6 режимах єдиної системи державного радіолока-
ційного розпізнавання (ЄС ДРЛР); 

 автоматичну пеленгацію переговорів екіпа-
жів ПС по радіозв’язку за допомогою вбудованого 
автоматичного радіопеленгатора (АРП); 

 сумісну обробку та об’єднання координат-
ної та додаткової польотної інформації, що надхо-
дить по ПРЛК, ВРЛК та АРП; 

 видачу даних про повітряну обстановку на 
робоче місце (РМ) керівника ближньої зони (КБЗ); 

 інформаційно-технічне сполучення з апара-
турою командно-диспетчерського пункту (КДП), 
ВІСП-97, а також з апаратурою КПап(ад). 

Модуль ПРЛ-27С забезпечує: 
 секторний (в секторі посадки) огляд повіт-

ряного простору по двом первинним радіолокацій-
ним каналам – каналу курсу та каналу глісади; 

 виявлення ПС, в тому числі на фоні пасив-
них завад, та вимірювання їх координат (дальності, 

азимута та висоти), а також відстані від ЗПП та від-
хилення їх від ліній курсу та глісади; 

 обробку радіолокаційної інформації з метою 
виявлення метеоутворень; 

 видачу даних про обстановку в повітрі на РМ 
керівника зони посадки (КЗП) та в модуль ДРЛ-27С. 

Модуль управління забезпечує: 
 приймання радіолокаційної та польотної ін-

формації, яка надходить від модулів ДРЛ-27С та 
ПРЛ-27С, та відображення її на РМ КБЗ та РМ КЗП; 

 двосторонній радіозв’язок осіб групи керів-
ництва польотами (ГКП) з екіпажами ПС в повітрі 
та керівниками польотів на КДП; 

 управління режимами роботи модулів ДРЛ-
27С та ПРЛ-27С; 

 контроль з технологічного робочого місця 
(ТРМ) технічного стану апаратури РСП-28М; 

 службові переговори з РМ КБЗ та РМ КЗП 
по засобам телефонного та гучномовного зв'язку; 

 реєстрацію та відтворення засобами 
об’єктивного контролю радіолокаційної, пеленга-
ційної, метеорологічної, планової інформації, пере-
говорів по засобам зв'язку та переговорів між собою 
осіб ГКП, даних про технічний стан та режимах ро-
боти модулів, а також дій осіб бойового розрахунку 
по зміні режимів роботи модулів; 

 інформаційно-технічне сполучення з РЛС 
1РЛ131М, 1Л117М, 19Ж6П, 35Д6П та ПРВ 
1РЛ130МП, 1РЛ130М1П, 1РЛ132АП, 1РЛ132А-2П, 
1РЛ132БП, 1РЛ132Б-2П. 

Висновки

Після проведеного аналізу авіаційних катаст-
роф, які сталися під час виконання планових навча-
льно-бойових польотів за останні декілька місяців в 
Повітряних Силах Збройних Сил України, в тому 
числі, під час проведення міжнародних навчань 
“ЧИСТЕ НЕБО – 2018” з залученням іноземних ПвС 
та пілотів, стає зрозуміло, що для забезпечення ви-
сокого рівня безпеки польотів на етапі посадки літа-
льного апарату необхідно розробити програму, що 
дозволить підвищити вимоги до точності літаково-
діння та обладнати аеродроми більш сучасними ра-
діотехнічними засобами посадки. 

Крім того для забезпечення безпеки повітряно-
го руху потрібно: 

 використовувати засоби контролю повітря-
ного простору під час зльоту та посадки ПвС, щодо 
наявності в районі аеродрому несанкціонованих 
БПЛА, а також вживання заходів що до їх протидії; 

 розробляти радіолокаційні засоби виявлен-
ня та оцінки параметрів радіолокаційних цілей з 
малою ефективною площею розсіювання в районі 
аеродрому, які ускладнюють сигнально-завадову 
обстановку. 
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В подальшому необхідно досліджувати можли-
вість розвитку існуючих радіолокаційних систем по-
садки та відповідних сигналів, що дозволить покра-

щити їх якісні та кількісні характеристики при великій 
скупченості літальних апаратів в районі аеродрому. 
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СОВРЕМЕННОЕ СОСТОЯНИЕ И ПЕРСПЕКТИВЫ РАЗВИТИЯ РАДИОЛОКАЦИОННЫХ СИСТЕМ ПОСАДКИ 

О.Л. Кащишин, К.С. Васюта, О.А. Ківшар, М.П. Долина 

В работе проводится анализ современного состояния и перспектив развития радиолокационных систем посадки, 
которые стоят на вооружении Вооруженных Сил Украины и вооруженных сил иностранных государств. Приводятся 
сведения об особенностях построения современных радиолокационных систем посадки, их характеристики и конст-
рукторские решения. Раскрываются задачи, которые возложены на радиолокационные системы посадки. Освещаются 
перспективные направления развития посадочных радиолокаторов, пути их развития и модернизации. 

Ключевые слова: радиотехническое обеспечение, радиотехнические системы обеспечения полетов, радиолокаци-
онная система посадки, оборудование, воздушные суда. 

THE CURRENT STATE AND PROSPECTS FOR THE DEVELOPMENT OF RADAR LANDING SYSTEMS 

O. Kashchishin, К. Vasyuta, О. Kivshar, M. Dolina  

The largest percentage of aviation events involved landing and actual landing of planes. In order to ensure a high level of 
flight safety at this stage of the flight, more stringent requirements for the accuracy of navigational characteristics have been intro-
duced, which leads to more expensive radionavigation and landing equipment at the aerodromes. The disadvantage of radio engi-
neering systems is the high cost of their maintenance, it is not always possible to position them optimally at operational aerodromes, 
which leads to increased noise in the aerodrome and increased emissions of combustion products. Currently, satellite navigation 
systems are being actively implemented, which made it possible to use optimal landing approaches that are not tied to terrestrial 
radio equipment, and also became possible without a gradual reduction of the aircraft from the moment of climbing from echelon to 
landing. Especially this system is relevant in mountainous terrain, where the flight line, landing schemes surround the mountains, 
and the optimal location of radio equipment is not always possible due to terrain. The work analyzes the current state and prospects 
of the development of radar landing systems, which are armed with the Armed Forces of Ukraine and the armed forces of foreign 
countries. Information is given on the features of construction of modern radar landing systems, their characteristics and design 
decisions, their designation and application. The tactical and technical characteristics of the landing radar systems RSP-6m2, which 
are currently obsolete and have almost exhausted usage life, are presented. Tactical and technical characteristics of radar landing 
systems RSP-6MN and RSP-10MA, developed for civil aviation. The tasks assigned to radar landing systems RSP-27 and RSP-28M, 
which are armed with the Armed Forces of the Russian Federation, and their tactical and technical characteristics, are revealed. 
The prospective directions of development of landing radar, ways of their development and modernization are covered. 

Keywords: radio engineering support, radio engineering flight support systems, radar landing system, equipment, aircraft. 
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