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В такой ситуации задающим воздействием для систем автоматиче-

ского сопровождения РЛС по измеряемым координатам является слож-

ный случайный ветвящийся процесс f(t,α1,α2,…αn), где 
T

21 ki   –

 векторпараметров [1], измеряемых РЛС,k – количество параметров, n – 

число сигналов (истинного и ложных) на входе следящих систем РЛС. В 

качестве параметров αi могут выступать дальность, высота, угловые ко-

ординаты цели, либо их производные. Если РЛС, измеряемой дальность 

до цели и её угловые координаты,то вектор 
i  имеет вид

T

ццц  ri . 

Входной процесс f(t, 1 , 2 …
n ), с учётом вышесказанного можно опре-

делить как многомерный случайный процесс, элементами которого яв-

ляются случайные векторные величины 
k , характеризующие парамет-

ры k-госигнала, поступающего на вход следящих систем РЛС.  

Таким образом, входные сигналы следящих систем РЛС несут в своих 

параметрах информацию о траекториях движения (n-l) ложной и l истин-

ных целей. Селекция сигналов, отражённых от истинных целей, на фоне 

(n-l) ложной в существующих РЛС осуществляется вручную, операто-

ром, либо автоматическими системами селекции, осуществляющими 

анализ ограниченного числа параметров. Для повышения эффективности 

работы систем автоматической селекции важное значение имеет зало-

женная в основу их функционирования модель входного воздей-

ствия.Доклад посвящен моделированию случайного процесса, состояще-

го из смеси сигналов, отражённых от истинной и ложной цели и внут-

реннего шума приёмника РЛС с полным поляризационным приёмом. 
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СТАТИЧЕСКИЙ АНАЛИЗ НДС ПЛИТЫ НА УПРУГОМ 

ОСНОВАНИИ МОДЕЛИРОВАНИЕМ В ПК «ЛИРА» 

 

В программном комплексе (ПК) «Лира» плита на упругом основании 

моделируется на примере железобетонной плиты 2ПП30.18-30 автомо-

бильных дорог серии Б3.503.1-1, предназначенной для временных            
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дорог. Для рассчитываемой плиты рассматривается 16 вариантов загру-

жений. На рисунке 1 приведена расчетная модель плиты в ПК «Лира». 

Рисунок 1 – Расчетная модель плиты 

 

При постановке задачи используются следующие гипотезы и допу-

щения: в зоне контакта плиты с упругим основанием возникают только 

нормальные напряжения, силы трения пренебрежительно малы; для 

плиты справедливы гипотезы теории изгиба.  

В расчет принимаются следующие упругие характеристики: для 

плиты – конечный элемент КЭ-41, 31500E МПа , 0 167.  , 17H см ; 

для основания – конечный элемент КЭ-36, 25E МПа , 0 3.  . 

Рассматриваемая выше плита была рассчитана способом Б.Н. Жемоч-

кина (общая постановка и аналитическое решение) и, частично, методом 

Ритца (определение прогибов, исследование контактной зоны) с приме-

нением средств математического пакета «MathCad». Данный подход поз-

воляет рассчитывать плиты различной формы в плане на произвольном 

упругом линейно деформируемом основании и загруженные произволь-

ной внешней нагрузкой, нормальной к срединной плоскости плиты. 

В результате статического анализа параметров напряженно-дефор-

мированного состояния (НДС) плиты на упругом основании, получен-

ных при моделировании плиты в ПК «Лира» и при ее расчете способом 

Б.Н. Жемочкина, установлено, что различия в осадках основания и 

внутренних усилиях в плите, составляют 10–15 % в случае полного вза-

имодействия плиты и основания. Для более точного определения пара-

метров НДС рекомендуется использовать способ Б.Н. Жемочкина и ме-

тод Ритца. 
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