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оптимальный путь четко размеченный по графу и отображать его в лю-

бом необходимом виде. 

За основу взят «волновой алгоритм», который, как правило, состоит 

из следующих этапов: 1) инициализация стартовых параметров; 2) рас-

пространение волны от клетки к клетке увеличивая последующую на 

один пока не дойдет до необходимой клетки; 3) восстановление пути по 

соседним клеткам с наименьшим числом. Построение маршрута преду-

сматривает множественный выбор, а поэтому данный алгоритм необхо-

димо улучшить, т. к. в построение идет только для двух точек. 

Всего есть три случая: N = 1, N = 2, N > 2 (N – количество товаров). 

Первые два случая очевидны. В третьем случае организуем оптимизи-

рованный алгоритм подсчета от каждого товара к каждому по волново-

му алгоритму и при помощи изученных ранее алгоритмов Дейкстры и 

А* можно построить кратчайший путь обхода товаров. В качестве об-

хода вариантов используется рекурсивная функция обрабатывающая 

бинарное дерево с нашими значениями. Остается только вызвать рекур-

сивную функцию, и мы получим кратчайший путь, для построения 

маршрута. 

В заключении отметим, что система реализована на OS Android с ис-

пользованием языка программирования Java, это продиктовано услови-

ями мобильности и практичности. 
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АНАЛИЗ ЭФФЕКТИВНОСТИ КРИТЕРИЕВ ОБНАРУЖЕНИЯ 

УВОДЯЩИХ ПОМЕХ ПО ДАЛЬНОСТИ И СКОРОСТИ  

ПРИ ИХ СОГЛАСОВАННОМ ПРИМЕНЕНИИ  

 

Сопоставление координатной информации, полученной по двум ка-

налам автосопровождения (дальности и скорости) РЛС, позволяет свое-

временно обнаружить уводящее действие помехи. В интересах помехо-

защиты в РЛС используются критерии обнаружения (пороговый даль-

ностный, скоростной, по ускорению). Для подавления РЛС КНИ про-

тивник применяет согласованный увод по дальности и скорости. Одно-

временное применение такого рода помех существенно повышает эф-

фективность их действия.  
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Целями доклада являются: анализ эффективности критериев обна-

ружения уводящих помех по дальности и скорости при их согласован-

ном применении; анализ ошибок определения местоположения РЛС на 

согласованность уводящего действия помех. 

В докладе отмечено, что дальность и скорость истинной цели явля-

ются исходными параметрами при согласовании уводящих помех. Их 

противник должен учитывать для того, чтобы внезапное их изменение 

не позволило РЛС квалифицировать поведение целеподобной помехи 

как неестественное.  

В любой момент времени РЛС воспринимает только радиальную со-

ставляющую скорости цели и может измерить дальность и скорость 

сближения только в радиальном направлении. Неточности определения 

противником частоты зондирующего сигнала, наклонной дальности, 

направления на РЛС приводят к скачкообразному поведению законов 

изменения имитируемого параметра.  

Проведен расчет ошибок для различных условий. Построены соот-

ветствующие зависимости. Сделаны выводы о возможности выявления 

уводящих по дальности и скорости помех. 
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ГЕНЕРАЦИЯ СУММАРНОЙ ЧАСТОТЫ ОТ БОКОВОЙ  

ПОВЕРХНОСТИ ЦИЛИНДРА МАЛЫХ РАЗМЕРОВ 
 

В настоящее время интенсивно развиваются направления оптики, 

связанные с нелинейными эффектами. Одно из возможных применений 

эффектов второго порядка – спектроскопия поверхностей наноразмер-

ных частиц, основанная на генерации суммарной частоты, которая хо-

рошо описывается моделью gNLRGD [1]. 

Пусть боковая поверхность цилиндрической частицы с высотой 
h   и радиусом основания a   покрыта тонким слоем толщины 
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