
понижает эффективность НС с задержками входов и обратными связями по
сравнению с НС с моделью прогноза даже при максимально возможном коли-
честве задержек наблюдений.

Таким образом, наиболее эффективным рекуррентным нейросетевым ал-
горитмом вычисления координат ИРИ по измерениям одного подвижного пе-
ленгатора является алгоритм с моделью прогноза, который близок по эффек-
тивности к квазиоптимальному статистическому алгоритму адаптивного рас-
ширенного фильтра Калмана, синтезированному в соответствии с методом
разделения и, по всей видимости, наиболее близко приближающегося к потен-
циальной нижней границе оценивания. Использование последнего в рассматри-
ваемой задаче при полной информации о параметрах уравнений состояний и на-
блюдений с неопределенностью только относительно априорного распределения
ИРИ и отсутствии ограничений на объем вычислений является более оправдан-
ным. В случае подвижного ИРИ и отличии параметров модели системы от ис-
пользуемых при синтезе может проявиться преимущество нейросетевых алгорит-
мов, которые, как показано в [9], обладают большей робастностью по сравнению
со статистическими. Этот вопрос требует дальнейших исследований.
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МЕТОД СНИЖЕНИЯ УРОВНЯ БОКОВЫХ ЛЕПЕСТКОВ
ПРИ СЖАТИИ ФАЗОМАНИПУЛИРОВАННЫХ СИГНАЛОВ

В РАДИОТЕХНИЧЕСКИХ СРЕДСТВАХ

Рассмотрен один из методов снижения уровня боковых лепестков фазоманипулированных
сигналов на выходе фильтра сжатия в радиотехнических средствах и оценены потери в отно-
шении сигнал/шум, обусловленные рассогласованным приемом фазоманипулированных
сигналов.

Постановка задачи. В теории обнаружения и разрешения сигналов
обычно рассматривают два случая обнаружения—разрешения [1]: обнаруже-
ние и разрешение близко расположенных сигналов; обнаружение и разреше-
ние сигналов одной цели на фоне интерференционных помех, обусловленных
сигналом от другой цели.

Первый случай имеет место, когда ставится задача обнаружения и изме-
рения параметров целей, близких по дальности или скорости (при этом интен-
сивности сигналов принимаются одинаковыми или, по крайней мере, соизме-
римыми). Второй случай имеет место при обнаружении сложных сигналов и
предполагает значительный разнос параметров целей, однако интенсивности
сигналов при этом могут существенно отличаться.

В первом случае для успешного решения задачи обнаружения—разреше-
ния необходимо выполнение условия [2]

4 7q F qc пор1 1 � �| ( , )| | ( , )|U U �0 0 12 2 , (1)

где q р рc c ш� / — отношение сигнал/шум для сигналов, подлежащих обнару-
жению и разрешению; q пор — отношение сигнал/шум при котором обеспечи-
вается требуемое качество обнаружения сигнала (пороговое отношение сиг-
нал/шум); U �( , )F — нормированная двумерная автокорреляционная функция
сигнала (при согласованном приеме) или взаимная корреляционная функция
сигнала и импульсной характеристики фильтра (при рассогласованном прие-
ме); �, F — временной и частотный сдвиги сигналов.

Решающими факторами выполнения условия (1) являются интенсив-
ность сигнала и ширина двумерной автокорреляционной функции (АКФ)
— U �aвт ( , )F или взаимной корреляционной функции (ВКФ) — U �вз ( , )F .
В общем случае имеют место соотношения " "U �aвт ( , )F �1и " "U �вз ( , )F �1.

Во втором случае для успешного решения задачи обнаружения—разре-
шения для более «слабого» сигнала (например, первого) необходимо выполне-
ние условия

74 ISSN 0021—3470. Радиоэлектроника. 2005. № 9.


