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Вступна частина. У доповіді [1] розглянуте визначення показника ефективності 
надводного дрону - камікадзе за допомогою коефіцієнтів використання, у тому числі і 
коефіцієнта бойової стійкості. Для визначення цього коефіцієнту необхідно знайти ймовірність 
викриття дрону за допомогою радіолокаційних ВКР та радіус викриття ВКR , [1], Пошук 
зазначених величин і є темою даної доповіді. 
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Мета роботи. Метою даної роботи є пошук шляхів пошуку ймовірності BKP та радіусу 

викриття BKR надводного дрону – камікадзе при застосуванні радіолокації. 
Основна частина.. Відмітимо деякі особливості, що відрізняють протирадіолокаційний 

захист дрону від протирадіолокаційного захисту  звичайних надводних кораблів із особовим 
складом на борту. 

1. Протирадіолокаційний захист надводних кораблів має дві складові. По-перше, це захист 
від викриття радіолокаційними станціями (РЛС) кораблів супротивника. Такі радіолокаційні 
станції зазвичай ведуть пошук у відносно низькочастотному та довгохвильовому діапазоні. По-
друге, це захист від дії радіолокаційних голівок самонаведення крилатих ракет. Бортові РЛС 
крилатих ракет мають бути максимально компактними, у зв’язку з чим вони високочастотні та 
короткохвильові. При цьому для звичайних кораблів друга задача - пріоритетна у порівнянні із 
першою. У той же час основним засобом ураження дрону є скорострільна малокаліберна 
артилерія, бо витрачати на дрон дорогу крилату ракету ніхто не буде. Тому дрон слід 
розраховувати на захист тільки від стаціонарних корабельних та берегових РЛС, із відповідною 
частотою. Зокрема, це означає, що ефективність архітектурного захисту (тобто придання 
надводній частині корабля спеціальної форми) у низькочастотному діапазоні стає менш 
ефективною, аніж у високочастотному діапазоні. 

2. При протирадіолокаційному захисті надводних кораблів з особовим складом 
застосовуються як вогневі (активні) засоби (Hard Kill), це зенітні ракетні комплекси та зенітна 
артилерія, так і невогневі (пасивні) засоби (Soft Kill) . До пасивних засобів відносяться 
застосування протирадіолокаційних покриттів, постановка спеціальних кутових 
віддзверкалювачів, постановка радіоелектронних завад за допомогою спеціальних РЛС 
електронної боротьби. Для дрону цей перелік суттєво звужується: практично залишається 
тільки застосування протирадіолокаційних покриттів, [2,3]. 

Аналітична залежність, що пов’язує між собою потужність ON  сигналу, що 

віддзеркалений від дрону та прийшов на приймач РЛС супротивника із параметрами РЛС, що 
виконує радіолокаційний пошук, та характеристиками цілі, має у відповідних джерелах назву 
основного рівняння радіолокації. У це рівняння, разом із низкою параметрів, що 
характеризують пошукову РЛС, входить один-єдиний параметр, що характеризує ціль. Цим 
параметром є ефективна площа розсіювання дрону (ЕПР) ЕПР , що залежить від вектору 

технічних елементів дрону Х , ЕПР )(XЕПР  При цьому радіус викриття 4
ЕПРRBK CR  , де 

коефіцієнт RC , розрахункові залежності для якого є загальновідомими,  залежить тільки від 
характеристик радіолокаційної станції, але не від характеристик корабля, пошук якого ведеться.     
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Якщо ж ЕПР невипадкова, але сигнал, що отримується, містить певні випадкові 
флуктуації, то слід використовувати залежність [5]: 
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де )]([ XSS ЕПРNN  , а 0I - функція Бесселя нульового порядку мнимого аргументу. 

 Якщо ЕПР є випадковою величиною, то ЄПРSNS  , где S - невипадковий 

множинник. В цьому випадку, знаючи щільність ймовірності  ЕПР )( ЕПРf  , можна знайти 

також і щільність ймовірності тепер вже випадкової  величини NS .     

Застосуємо далі формулу повної ймовірності. Тоді знайдемо ймовірність викриття дрону 

ВКВК РР   для випадкового відношення потужності сигнала до потужності шуму NS  та при 

розгляді необґрунтованої  тривоги як випадкової події, що характеризується ймовірністю 
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



0

.)()( NNSNВКВК dSSfSРP
 

Щодо щільності розподілу ЕПР )( ЕПРf  зазначимо наступне. Найпростіша та здавна 

загальновідома залежність в цьому випадку відповідає відсутності на дроні т.зв «блискучих 
точок», тобто таких невеликих по відношенню до загальної площі контуру корабля вище КВЛ 
районів, які вносять великий вклад у величину ЕПР. В цьому випадку ЕПР створюється більш-
менш рівномірно поверхнею дрона. Тоді  можна застосувати  експоненційний розподіл, [6]: 
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Тут значення 0  відповідає відсутності блискучих точок, і тоді співвідношення (2) 
переходить у співвідношення (1).    У загальному ж випадку параметр   має визначатися на 
підставі експериментів, [7].  Крім того, якщо  ЕПР розглядається як випадкова величина, то  
радіус загалом викриття слід також розглядати як випадкову величину, [8].Але, оскільки радіус 
викриття відносно слабо змінюється із зміною ЕПР (нагадаємо, що 4

ЕПРRBK CR  ,

)( ЕПРRR CC  ), то для початкових стадій проектування дрону-камікадзе можна вважати 

величину BKR не випадковою, у тому числі і тоді, коли ЕПР розглядається як випадкова 
величина. 

Висновок. Розглянуті можливі підходи до визначення ймовірності викриття  
та радіусу викриття дрону-камікадзе за допомогою радарів. Радіус викриття може  
розглядатися як детермінований параметр у тому числі і тоді, коли ефективна  
поверхня розсіювання (ЕПР) є випадковою. Для зменшення ЕПР дрону-камікадзе  
більш доцільним є використання протирадіолокаційних покриттів, ніж архітектурного  
захисту. 
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