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Рисунок 1 – Поляризационные кривые цинкового покрытия в 3 % NaCl 
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МОДЕЛЬ ФЛУКТУАЦИЙ ПОСЛЕДОВАТЕЛЬНОСТИ  

ОТРАЖЕННЫХ СИГНАЛОВ ПРИ ПРОИЗВОЛЬНЫХ  

КОРРЕЛЯЦИОННЫХ ХАРАКТЕРИСТИКАХ ЦЕЛИ 

 

При проектировании радиолокационного обнаружителя часто ис-

пользуют модели Сверлинга [1] благодаря их простому применению. 

Модели флуктуаций последовательности отраженного сигнала (ОС), 

предложенные А. Е. Охрименко [2] являются более сложными при 

сравнении с моделями Сверлинга, но имеют следующие преимущества: 

1) Учитывают корреляционные характеристики сигнала, а не только 

число импульсов, отраженных за время наблюдения; 2) Учитывают рас-

согласование, если такое имеется, корреляционных характеристик ОС и 

параметров радиолокационного обнаружителя; 3) Структура радиоло-

кационного обнаружителя способна включать этапы когерентного и не-

когерентного накопления (КН и НН), а при использовании моделей 

Сверлинга один из этапов отсутствует.  

Все модели флуктуаций последовательности отраженного сигнала 

Сверлинга и Охрименко имеют 2 -распределение и отличаются лишь 

параметрами плотности распределения вероятности (ПРВ). 

Модель частично-когерентной пачки ОС является более общей.                 

В известной литературе такая модель применяется только при равных 
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что обусловлено фиксированными параметрами устройств КН, НН, и 

устройства принятия решения. 

Предлагается использовать модель частично-когерентной пачки ОС 

с различными параметрами ПРВ сигнала и фона. Использование такой 

модели приводит к необходимости оценки корреляционных свойств ОС 

и перераспределении времени наблюдения между этапами КН и НН. 

При этом потери в дальности обнаружения, в сравнении с потенциаль-

ными, снижаются за счет большей трансформации ПРВ фона, и в ре-

зультате чего, порог обнаружения снижается, но уровень ложных тревог 

выдерживается заданный. Снижение порога приводит к увеличению 

дальности обнаружения радиолокатора. 
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КОМПЬЮТЕРНОЕ МОДЕЛИРОВАНИЕ ОСАДКИ  

КОРОБЧАТОГО ФУНДАМЕНТА НА НЕЛИНЕЙНО-

ДЕФОРМИРУЕМОМ ГРУНТОВОМ ОСНОВАНИИ  

 

В качестве модельной задачи был принят большеразмерный короб-

чатый фундамент размеров 300 х 60 см. при заданной нагрузке                     

(Р = 1,43 кН) на нелинейно-деформируемом грунтовом основании.  

Необходимо исследовать и оценить осадку плиты. Предполагается, что 

по всей контактной поверхности имеется полное сцепление материала 

плиты с грунтом.  

При этом для исследования осадки плитного коробчатого фундамен-

та производился численный анализ: 

  влияние размеров верхнего основания на изгиб плиты; 
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