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ОБРАБОТКА ИНФОРМАЦИИ ПРИ РЕШЕНИИ ЗАДАЧИ  
СОПРОВОЖДЕНИЯ ТРАЕКТОРИЙ ВОЗДУШНЫХ ОБЪЕКТОВ  

ПРИ УПРАВЛЕНИИ ВОЗДУШНЫМ ДВИЖЕНИЕМ  
 
В статье проводится анализ известных результатов и особенностей обработки информации при ре-

шении задачи сопровождения траекторий воздушных объектов, рассматриваются перспективные направ-
ления в области обработки радиолокационной информации, связанные с развитием автоматизированных 
систем управления. Так же производится оценка возможностей по повышению качества обработки ра-
диолокационной информации, что в свою очередь приводит к увеличению возможностей по сопровождению 
воздушных объектов и увеличение безопасности при управлении воздушным движением. 
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Введение 
Для обеспечения безопасности воздушного 

движения необходима оперативная информация о 
пространственном положении воздушных объектов 
(ВО) в каждый момент времени в выделенной для 
контроля зоне ответственности. Необходимость в 
такой информации особенно возрастает при интен-
сивном воздушном движении, которое имеет место 
в районе современных аэропортов, располагаемых 
возле мегаполисов, а также вблизи крупных горо-
дов. Как правило, функции контролера выполняет 
авиационный диспетчер, который наблюдает за пе-
ремещением ВО по информации, выносимой на эк-
ран системы мониторинга воздушной обстановки, 
формируемой по данным, поступающим от обзор-
ных РЛС, входящих в систему УВД. Известно, что 
возможности человека по восприятию и обработке 
информации ограничены, поэтому в управлении ВО 
диспетчеру помогают автоматические системы, ко-
торые отслеживают перемещения летательных ап-
паратов в пространстве, помогая ему принимать 
решения по обеспечению безопасности воздушного 
движения в зоне ответственности. Реализация алго-
ритмов автоматического сопровождения, как прави-
ло, строится на основе алгоритмов фильтрации, ко-
торые требуют априорных знаний о предполагаемых 
моделях движений ВО и реальных условиях наблю-
дения, в которых проводятся измерения траектор-
ных параметров наблюдаемых объектов. Поскольку 
данные сведения должны закладываться в алгорит-
мы фильтрации заранее, то существует вероятность 
того, что реальные параметры, описывающие траек-
торию перемещения ВО и точностные характери-

стики каналов измерений, будут отличиться от ап-
риорных. Таким образом, при реальном функциони-
рования алгоритмов траекторного сопровождения 
ВО, будет существовать неопределенность в отно-
шении параметров моделей движения наблюдаемых 
объектов и точностных характеристик измеряемых 
траекторных параметров, что подтверждает акту-
альность проводимых в работе исследований. 

Существующие методики синтеза алгоритмов 
обнаружения и сопровождения траекторий воздуш-
ных объектов разработаны для условия полной раз-
решаемости, т.е. каждому объекту соответствует не 
более одной отметки и каждая отметка принадлежит 
одному объекту. 

Разработанные и реализованные по этим мето-
дикам алгоритмы не обеспечивают качественного 
сопровождения траекторий в условиях плотных по-
токов воздушных объектов, т.е. когда разность зна-
чений параметров сигналов отраженных от них со-
размерна с мерой разрешающей способности РЛС. 
Учитывая целый ряд факторов, влияющих на приня-
тие решения на этапе первичной обработки РЛИ, 
вполне возможны случаи, когда сигналы, отражен-
ные от воздушныхобъектов накладываются, порож-
дая всего лишь одну отметку. Кроме того, подобная 
ситуация может возникать при выполнении не-
сколькими воздушными объектами согласованного 
маневра. 

Анализ литературы. К основным работам, по-
священным повышению качества радиолокацион-
ной информации, за счет разработки новых спосо-
бов и алгоритмов сопровождения траекторий  воз-
душных объектов (ВО), можно отнести следующие 
[1-10]. 
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Большинство из этих работ показывают 
различные методики синтеза алгоритмов обнаруже-
ния и сопровождения траекторий воздушных объек-
тов. Однако, проведенный анализ данных работ по-
казывает, что все они ориентированы на сущест-
вующие методы обнаружения и сопровождения тра-
екторий воздушных объектов и разработаны для 
условия полной разрешаемости. Данная работа на-
правлена на обоснование необходимости разработки 
алгоритмов вторичной обработки РЛИ в условиях 
плотных потоков ВО и применения ими маневра. 

Целью данной статьи является обобщение ин-
формации о различных методиках синтеза алгорит-
мов обнаружения и сопровождения траекторий воз-
душных объектов и выводы о необходимости разра-
ботки алгоритмов вторичной обработки РЛИ. 

Основная часть 
1. Обоснование необходимости разработки 

алгоритмов вторичной обработки РЛИ в условиях 
плотных потоков ВО и применения ими маневра. 
Сложная воздушная обстановка при интенсивном 
воздушном движении, которое имеет место в районе 
современных аэропортов, располагаемых возле мега-
полисов, а также вблизи крупных городов требует 
автоматизации решения задач, связанных, прежде 
всего, со сбором и обработкой информации о воз-
душной обстановке. При этом требуемая точность и 
достоверность информации о ВО должна быть доста-
точной для надежного и своевременного принятия 
решения. В этих условиях человек - оператор (в силу 
ограниченных психофизиологических возможно-
стей), не способен обеспечить требуемую точность и 
достоверность при обработке РЛИ. Например, опера-
тор способен качественно сопровождать автоматизи-
ровано 5-6 траекторий ВО даже в простых условиях 
воздушной обстановки [1 – 7], хотя и способен опре-
делить по характеру отметки количество ВО в случае 
наложения их траекторий. 

Анализ уровня автоматизации процесса обра-
ботки радиолокационной информации (РЛИ) в сред-
ствах автоматизации различных поколений [10] сви-
детельствует оповышении качества выдаваемой по-
требителям информации. При сопровождении траек-
торий ВО используется многоцелевой подход к ото-
ждествлению отметок, однако алгоритмы сопровож-
дения реализованы в предположении полной разре-
шаемости ВО. В условиях плотных потоков ВО, ко-
гда возможно периодическое их неразрешение, эти 
алгоритмы не обеспечивают устойчивого сопровож-
дения, что может привести к катастрофам. Кроме 
того, такая ситуация может возникнуть при выполне-
нии несколькими ВО согласованного маневра с мно-
гократным пересечением траекторий. 

Применение в существующих средствах автома-
тизации вычислительных комплексов ограниченной 

производительности не позволяет использовать в 
алгоритмах обработки моделей движения, учиты-
вающих возможный маневр цели. Это приводит к 
тому, что при сильных маневрах резко возрастают 
динамические ошибки на участках перехода к манев-
ру и выхода из него из-за неизбежной инерционности 
фильтров сглаживания, построенных в соответствии 
с принятой моделью движения. Для сильно маневри-
рующих целей динамические ошибки возрастают 
настолько, что могут привести к срыву автосопрово-
ждения. Учитывая возрастающие маневренные воз-
можности современных средств воздушного нападе-
ния возможны частые срывы автосопровождения, что 
также может привести к значительному снижению 
качества радиолокационной информации. 

Таким образом, основываясь на результатах 
анализа перспектив развития авиационной техники, 
анализа уровня автоматизации процесса сбора и об-
работки информации о воздушной обстановке, мож-
но сделать вывод о необходимости разработки алго-
ритмов вторичной обработки РЛИ в условиях плот-
ных потоков ВО и применения ими маневра. 

2. Особенности решения задачи сопровожде-
ния траекторий воздушных объектов в условиях 
их плотных потоков. Как элемент радиолокацион-
ной системы, система обработки РЛИ непосредст-
венно связана с источниками РЛИ и должна обеспе-
чивать [6]: 

отсеивание помех и выделение полезных сигна-
лов, несущих информацию о ВО; 

определение параметров отраженных сигналов; 
увязывание отраженных сигналов в траектории 

и определение параметров этих траекторий; 
селекцию траекторий ВО по ихважности; 
формирование обобщенной воздушной обста-

новки. 
Сложность системы обработки РЛИ и многооб-

разие выполняемых системой функций, связанных с 
поэтапной переработкой больших потоков информа-
ции, затрудняет формализацию и анализ ее работы в 
целом [5].Поэтому целесообразно разбиение процес-
са обработки РЛИ на функционально законченные 
операции (этапы). 

Процесс обработки РЛИ условно можно разбить 
на три этапа [8]: 

1. Первичная обработка РЛИ: обнаружение от-
раженных от ВО сигналов; формирование радиоло-
кационных отметок; определение (оценка) координат 
радиолокационных отметок. 

2. Вторичная обработка РЛИ: обнаружение 
траекторий ВО по совокупности радиолокационных 
отметок, полученных в ряде последовательных пе-
риодов (циклов) обзора РЛС; вычисление начальных 
значений параметров траекторий ВО; сопровождение 
траекторий ВО путем отбора новых отметок для про-
должения траекторий. 
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3. Третичная обработка РЛИ: объединение ин-
формации нескольких источников РЛИ, имеющих 
общую систему вторичной обработки. 

Таким образом, задача сопровождения траекто-
рий ВО является составной частью этапа вторичной 
обработки РЛИ. 

В этом случае модель процесса обработки РЛИ 
можно представить как на рис. 1. 

Модель радиолокационной обстановки, модель 
пространственно - временного сигнала и шума и мо-
дель первичной обработки представляют собой этап 
первичной обработки. 

 

 
 

Рис. 1. Модель процесса обработки РЛИ 
 

Модель радиолокационной обстановки задается 
в виде случайного потока ВО, параметры движения 
которых nм , ,м

 ₁  являются случайными векторными 
величинами. Используя понятия теории случайных 
потоков [7], можно ввести для  описания потока ВО 
многомерную плотность распределения вероятностей 

(ПРВ) потока ВО  n nр   м , ,м . 
₁

 
Также необходимо 

задаться моделью изменения параметров µ каждого 
ВО во времени. Использование моделей в классе 
марковских процессов сводится к заданию переход-
ной плотности распределения параметров потока ВО 

    tщ  м t /  м t ₂ ₁  [4]. 

Статистическая модель пространственно - вре-
менного радиолокационного сигнала на входе систе-
мы обработки информации может быть представлена 
суперпозицией многих сигналов в единой смеси с 
шумом  

     
n

i
i 1

y t s t,м  n t


   , 

характеризуемой условными многомерными ПРВ ω 

 n y /  n;м , ,м
 ₁  и щ (y /  n =0) [5].  

Здесь  nщ y /  n;м , ,м
 ₁  - условная многомер-

ная ПРВ суперпозиции сигналов и шума при условии, 
что она порождена n целями с координатными пара-
метрами n м , ,м

 
₁ ; щ (y /  n =0) - многомерная ПРВ 

шума. 
 Модель потока отметок вводится путем задания 

условных многомерных ПРВ: 

ω  1
1 t n1; y , , y / n;м , ,м  и   
  

 
 – 

многомерная ПРВ получения случайного числа 
отметок ВО с параметрами 1 ty , , y

   при условии 

наличия в зоне ответственности источника РЛИ n 
воздушных объектов с параметрами nм , ,м

₁ ; 

ω  1 t1; y , , y / n 0 
   – 

многомерная ПРВ случайного числа отметок с пара-
метрами 1 ty , , y

  , при условии отсутствия ВО. 
Удобно в дальнейшем использовать многоцелевое 
отношение правдоподобия 

n nL (м , ,м
 
₁ /1; 1 ty , , y

  )= 

 
 

1
1 t n

1 t

щ 1; y , , y / n;м , ,м
 

щ 1; y , , y / n 0

 

 

  

  .                 (1) 

При использовании критерия минимума услов-
ного среднего риска синтез оптимального алгоритма 
сопровождения траекторий ВО сводится к формиро-
ванию АПРВ потока ВО [8] 

 n n Ур   м , ,м /  y
 ₁ = 

 
 

n n n n У

n n n n У nn 0

р   м , ,м )L (м, ,м  / y

р   м , ,м )L (м, ,м  / y dм dм


 

     

   

     
₁ ₁

₁ ₁ ₁
(2) 

Приведенное соотношение является основой 
для синтеза оптимальных алгоритмов обнаружений 
и сопровождения траекторий ВО [2]. 

Исходя из этого, постановку задачи можно 
сформулировать следующим образом. 

Рассматривается источник РЛИ обзорного типа, 
позволяющий получать данные о воздушных объек-
тах в некоторой области пространства, называемой 
далее зоной ответственности источника РЛИ. По ре-
зультатам (ά-1) тактов обновления информации 

сформирована АПРВ потока ВО  Ь 1 nр  n;  м , ,м 
₁  

оценены параметры их траекторий Ь 1 Ь 1
1 nм ,  ,м 
  , 

где Ь  - номер такта обновления информации источ-

Искомые 
оценки 

Модель  
радиолокационной 

обстановки 

Модель  
пространственно-

временного  
сигнала и шума 

Модель 
 первичной  
обстановки 

Модель         
потока  

отметок 

Модель         
обнаружения 
траекторий 

Оптимальный алго-
ритм сопровождения 
траекторий воздуш-

ных объектов       1µ … nµ  
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ника РЛИ (обзора РЛС), n - количество воздушных 
объектов в зоне ответственности зоны источника 
РЛИ. 

В очередном Ь  - ом такте обновления инфор-
мации от источника РЛИ получено i отметок с па-
раметрами 1 ty , , y .

   Требуется уточнить параметры 
траекторий сопровождаемых ВО в условиях их 
плотных потоков и возможного маневра. 

Плотным потоком ВО будем называть поток 
при котором разность значений параметров сигна-
лов, отраженных от ВО, соизмерима с мерой разре-
шающей способности РЛС. 

3. Анализ известных результатов получен-
ных при решении задачи сопровождения траек-
торий воздушных объектов. Задача сопровождения 
траекторий воздушных объектов является по своей 
сути статистической задачей обработки совокупно-
стей сигналов и различного рода шумов. Сложилось 
два направления решения этой задачи: одноцелевое 
и многоцелевое. При одноцелевой обработке РЛИ 
(на этапе вторичной обработки) рассматриваетсяот-
дельно каждая отметка и, с использованием опреде-
ленных решающих правил, принимается решение о 
привязке ее к одной из всей совокупности траекто-
рий. Как правило, в качестве истинного принимает-
ся измеренное значение (отметка), ближайшее к 
прогнозируемому. При многоцелевой обработке 
рассмотрению подлежат одновременно все отметки 
в зоне ответственности источника РЛИ (или их не-
которая совокупность) и все сопровождаемые траек-
тории (или их некоторая совокупность). 

Развитию одноцелевого подхода при обнару-
жении и сопровождении траекторий ВО посвящено 
много работ [3, 4], в которых получены практиче-
ские результаты (алгоритмы) реализованные в су-
ществующих системах вторичной обстановки РЛИ 

Главным достоинством одноцелевого подхода 
является то, что при его использовании алгоритмы-
обнаружения и сопровождения траекторий ВО об-
ладают простотой и реализуемы на вычислительных 
средствах ограниченной производительности. В на-
стоящее время можно считать одноцелевое направ-
ление в основном сложившимся и приобретшим 
каноническую форму [1] 

Задача сопровождения траекторий ВО в много-
целевой обстановке характерна для обзорных ра-
диолокационных систем, работающих: 

при высоком уровне помех; 
в случае нескольких ВО, когда расстояния ме-

жду ними имеют тот же порядок, что и дисперсия их 
расчетных положений (групповые ВО); 

в условиях недостаточной разрешающей спо-
собности; 

в условиях пересекающихся траекторий и т.д. 
В работе [5] было впервые отмечено, что в про-

цессе сопровождения ВО может возникать неопреде-

ленность, отличная по своей природе от неточности 
измерений, моделируемой аддитивным шумом. Ока-
залось, что применение в многоцелевой обстановке 
стандартных оценочных методов, позволяющих вы-
делить из совокупности измерений значение, бли-
жайшее к прогнозируемому, может быть неэффек-
тивным. Это происходит потому, что данные методы 
адекватно не учитывают ситуацию, при которой не-
которые результаты измерений относятся к другим 
ВО.  В [8] сделана попытка согласовать результаты 
измерений, полученных от неопределенных ВО, с 
данными, описывающими уже выделенные траекто-
рии. Аналогичный подход был развит в [9]. Суть ме-
тода состоит в том, что траектория расщепляется на 
несколько, если в окрестности прогнозируемого зна-
чения получен ряд измерений. Дальнейшее развитие 
этот метод получил в работах [1, 2]. 

Общая постановка задачи многоцелевой обра-
ботки РЛИ (дляусловия плотных потоков ВО и, сле-
довательно, решения задачи выделения многих сиг-
налов на фоне шумов) была сформулирована в [2] и 
развита в [3].Особенностью решения многоцелевой 
задачи является то, что требуется оценивать пара-
метры зачастую неизвестного числа ВО. При этом 
требуется принципиально новый критерий опти-
мальности - многоцелевой и модели множества на-
блюдаемых объектов и совокупностей сигналов и 
шумов 

В работе [4] для описания множества радиоло-
кационных сигналов предлагается использовать ап-
парат теории случайных потоков (потоки Пуассона, 
Бернулли, их разновидности). Описание потоков и 
формирование их апостериорных характеристик (с 
применением байесовского подхода) производится 
на уровне производящих функционалов. 

Основной недостаток такого подхода заключа-
ется в отсутствиистрогих соотношений между апри-
орной и апостериорной интенсивностью потока ВО, 
что затрудняет синтез алгоритмов многоцелевого 
обнаружения и сопровождения. 

Дальнейшее развитие аппарат теории случай-
ных потоков, в приложении к вторичной обработке 
РЛИ, получил в [5], где было предложено ввести 
модели потока ВО и отметок на выходе системы 
вторичной обработки в предложении, что этап пер-
вичной обработки РЛИ уже закончен. Для использо-
вания байесовского подхода при формировании 
апостериорных характеристик потока ВО были по-
лучены ПРВ потоков ВО. При этом потоки истин-
ных и ложных отметок считаются статистически 
независимыми. 

В работах [6] предлагается, при наличии не-
скольких отраженных сигналов близко к прогнози-
руемому использовать условное среднее значение, 
которое дает оптимальную состояния ВО. 

В работах [7, 8] рассматриваются методы со-
провождения траекторий ВО, входящих в группу. 
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Слежение осуществляется за центром масс группы 
ВО. Сложность таких методов заключается в выборе 
формы и размеров области корреляции для траекто-
рии центра масс и проблемой перехода на индиви-
дуальное слежение, когда групповой ВО расходится. 

Вопросы синтеза и анализа алгоритмов вто-
ричной обработки с использованием многоцелевого 
подхода разрабатывались и в ряде других работ [9, 
10]. Особо следует отметить работe [10], в которjq  
был разработан математический аппарат и с его ис-
пользованием получены алгоритмы, позволяющие 
эффективно обнаруживать и сопровождать траекто-
рии ВО в условиях их высокой плотности и маневра. 
Классификация этих алгоритмов, с учетом [4, 5], 
приводится в табл. 1 и 2. В целом необходимо отме-
тить, что рассмотренные методы и алгоритмы обна-
ружения и сопровождения траекторий ВО в много-
целевой обстановке значительно превосходят анало-
гичные методы и алгоритмы, не учитывающее мно-
гоцелевой аспект. Следовательно, разработка эф-
фективных методов и алгоритмов обнаружения и 
сопровождения траекторий с использованием мно-
гоцелевого подхода является одной из актуальных 
задач современной радиолокации. 

Все рассмотренные ранее результаты были по-
лучены для условия полной разрешенности измере-
ний (отметок), вызванных ВО. 

Однако, для введенного определения плотного 
потока ВО, учитывая ряд случайных факторов, 
влияющих на принятие решения на этапе первичной 
обработки РЛИ, вполне возможны ситуации, когда 
ВО, сопровождаемые раздельно, периодически не-
разрешены (т.е. отметки порожденные несколькими 
ВО сливаются в одну). Кроме того, такая ситуация 
может возникать при выполнении несколькими ВО  
согласованного маневра с пересечением траекторий. 

В работах [8] была сделана попытка учесть 
возможное неразрешение объектов (в гидролока-
ции). Однако эффективность разработанного алго-
ритма зависит от задания большого количества ап-
риорных сведений и алгоритм предусматривает на-
личие только двух движущихся объектов с пересе-
кающимися траекториями. 

Таким образом, несмотря на целый ряд работ, 
посвященных развитию многоцелевого подхода к 
обработке РЛИ, вопрос сопровождения траекторий 
ВО в условиях их плотных потоков и возможного 
маневра остается недостаточно изученным. 

 
Таблица 1 

Классификация алгоритмов обнаружения траекторий воздушных объектов 

Способ  
обнаружения ВО 

Неадаптивные к маневру ВО  
алгоритмы 

Адаптивные к маневру ВО  
алгоритмы 

Одноцелевой 
Алгоритм обнаружения траекторий с 

поточечным отождествлением радиоло-
кационных данных 

Адаптивный алгоритм обнаружения 
траекторий с поточечным отождествле-

нием радиолокационных данных 
Алгоритм обнаружения траекторий с 

совместным отождествлением радиоло-
кационных данных 

Адаптивный алгоритм обнаружения 
траекторий с совместным отождествле-

нием радиолокационных данных 
Многоцелевой Алгоритм обнаружения траекторий с 

совместным вероятностным отождеств-
лением радиолокационных данных 

Адаптивный алгоритм обнаружения 
траекторий с совместным вероятност-
ным отождествлением радиолокацион-

ных данных 
 

Таблица 2 
Классификация алгоритмов сопровождения траекторийвоздушных объектов 

Способ  
сопровождения ВО 

Неадаптивные к маневру ВО  
алгоритмы 

Адаптивные к маневру ВО  
алгоритмы 

Алгоритм сопровождения траекторий с 
поточечным отождествлением радиоло-

кационных данных 

Адаптивный алгоритм сопровождения 
траекторий с поточечным отождествле-

нием радиолокационных данных Одноцелевой Алгоритм сопровождения траекторий с 
вероятностным отождествлением ра-

диолокационных данных 

Адаптивный алгоритм сопровождения 
траекторий с вероятностным отождест-

влением радиолокационных данных 
Алгоритм сопровождения траекторий с 
совместным отождествлением радиоло-

кационных данных 

Адаптивный алгоритм сопровождения 
траекторий с совместным отождествле-

нием радиолокационных данных 
Многоцелевой Алгоритм сопровождения траекторий с 

совместным вероятностным отождеств-
лением радиолокационных данных 

Адаптивный алгоритм сопровождения 
траекторий с совместным вероятност-
ным отождествлением радиолокацион-

ных данных 
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Заключение 
Результаты анализа перспектив развития авиа-

ционной техники, возможностей по обнаружению и 
сопровождению ВО в условиях их плотных потоков 
и возможного маневра свидетельствуют о необхо-
димости проведения исследований в этом направле-
нии и разработки эффективных в качественном от-
ношении алгоритмов вторичной обработки, в част-
ности алгоритмов сопровождения траекторий ВО. В 
имеющихся средствах автоматизации используется 
многоцелевой подход к решению задачи сопровож-
дения траектории В0, однако возможное неразреше-
ние ВО не учитывается. 

Анализ известных результатов, полученных 
при решении задачи сопровождения траекторий ВО, 
свидетельствует: 

перспективным при решении задачи сопровож-
дения траекторий ВО является направление много-
целевой обработки; 

задача сопровождения траектории ВО в много-
целевой обстановке характерна для обзорных РЛС, 
работающих при высоком уровне помех, в случае 
недостаточной разрешающей способности РЛС, в 
условиях пересечения траектории и т.д.; 

недостаточно изученным остается вопрос со-
провождения траекторий ВО в условиях их плотных 
потоков и возможного маневра; 

известные методики и алгоритмы сопровожде-
ния траектории ВО предполагают полную разре-
шенность ВО, что в условиях плотных потоков мо-
жет не выполняться. 
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ОБРОБКА ІНФОРМАЦІЇ ПРИ ВИРІШЕННІ ЗАВДАННЯ 

 СУПРОВОДУ ТРАЄКТОРІЇ ПОВІТРЯНИХ ОБ'ЄКТІВ 
ПРИ УПРАВЛІННІ ПОВІТРЯНИМ РУХОМ 

 

Ю.О. Данилов, Д.М. Обідин, О.О. Тімочко, О.Б. Тітаренко 
 

У статті проводиться аналіз відомих результатів і особливостей обробки інформації при вирішенні завдання су-
проводу траєкторій повітряних об'єктів, розглядаються перспективні напрямки в області обробки радіолокаційної 
інформації пов'язані з розвитком автоматизованих систем управління. Так само проводиться оцінка можливостей 
щодо підвищення якості обробки радіолокаційної інформації, що в свою чергу призводить до збільшення можливостей 
по супроводу повітряних об'єктів і збільшення безпеки при управлінні повітряним рухом. 

Ключові слова: щільність повітряних об'єктів, маневр, інформаційне забезпечення, траєкторії повітряних об'єк-
тів, первинна обробка радіолокаційної інформації. 

 
INFORMATION PROCESSING IN SOLVING THE PROBLEM  

OF AIR SUPPORT PATHS OF OBJECTS 
IN AIR TRAFFIC CONTROL 

 

Y.A. Danilov, D.N. Obіdin, A.A. Timochko, A.B. Tіtarenko 
 

The article analyzes the results and the known characteristics of information processing in solving the problem of air sup-
port trajectories of objects are considered promising directions in the field of processing radar information associated with the 
development of automated control systems. Also evaluates possibilities to improve the quality of processing radar information, 
which in turn increases the possibilities for maintenance and increase aircraft safety facilities with air traffic control. 

Keywords: density of air objects, maneuver, information provision, the trajectory of air objects, primary processing of ra-
dar data. 


