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Введение. В системах освещения обстановки, при решении задачи траекторного 

анализа в пассивном режиме шумопеленгования, основным измеряемым параметром 

является пеленг на объект слежения. Шумопеленгационный режим является основным 

режимом для освещения обстановки автономных необитаемых аппаратов. Задача оценивания 

декартовых координат объекта слежения может быть решена только в определѐнных 

условиях взаимного движения наблюдателя и объекта слежения, которые обеспечивают 

наблюдаемость координат последнего [1, 2]. Интерес представляет получение нижней 

границы точности решения этой задачи с использованием неравенства Рао-Крамера, 

поскольку это позволяет оценить предельно достижимую точность без построения самой 

процедуры оценивания [3]. Нижняя граница точности зависит от геометрии задачи и 

точности используемых датчиков и в принципе может быть использована для оценки 

эффективности разных алгоритмов решения поставленной задачи.  

 

 Основная часть. В докладе получены соотношения для вычисления нижней границы 

точности по Рао-Крамеру для задачи оценивания координат и скоростей подвижного 

объекта, для следующих условий наблюдения:  движение объекта наблюдения описывается 

моделью Зингера, в которой изменение скорости определяется белошумным дискретным 

ускорением с малым среднеквадратическим отклонением [4, 5]. Для обеспечения 

наблюдаемости декартовых координат объекта наблюдатель движется по циркулирующей 

траектории [6].  

 Нижняя граница сопоставляется с точностью оценки координат и параметров 

движения объекта наблюдения, соответствующей предложенному нерекуррентному 

байесовскому алгоритму, учитывающему накопленные измерения за все время наблюдения. 

Вычисление нижней границы точности по Рао-Крамеру и нерекуррентного алгоритма 

требует получения совместной и апостериорной плотностей, для чего используется формула 

Байеса [7].  

 

Выводы. Проведен расчет нижней границы точности по Рао-Крамеру в задаче 

траекторного слежения за объектом по измерениям пеленга. Выполнен сравнительный 

анализ реальной точности оценки координат и параметров движения подвижного объекта 

нерекуррентного байесовсого алгоритма с нижней границей точности по Рао-Крамеру. 
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